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EESSONA

«Partei ja noukogude rahva majanduslik peatiilesanne seisab
selles, et kahe aastakiimnega luua kommunismi materiaalne tehni-
line baas» (NLKP programm).

Ettendhtud iilesande lahendamisel on koige tdhtsam tdsta t66-
viljakust. Tosta aga tooviljakust kahekiimne aasta jooksul neli
kuni neli ja pool korda, nagu see on ette ndhtud NLKP program-
mis, on voimalik ainult eesrindliku tehnika laialdase juurutami-
sega rahvamajanduse koikides harudes, tootmise eesrindlaste
kogemuste pohjaliku tundmadppimise ja tootmisprotsesside alalise
taiustamise teel.

NLKP programmis madratud tlesannete valguses omab eri-
list tdhtsust pollumajanduslike ehituste, eriti aga selle mahukaima
t60616igu — mullatéode — mehhaniseerimine.

Alates 1950. aastast on meie mullakaevamismasinate park
tunduvalt kasvanud -ja uuenenud. On loodud taiusliku konstrukt-
siooniga ilihe- ja mitmekopaliste ekskavaatorite tiilibid mitmesu-
guse iseloomu ja mahuga mullatoodeks. Kodumaiste mullakaeva-
mismasinate nomenklatuur véimaldab edukalt lahendada mulla-
toode mehhaniseerimise lilesandeid objektidel aastase t6omahuga
monest tuhandest kuni miljonite kuupmeetriteni.

" Kaasaegsetel kodumaistel ekskavaatoritel kasutatakse prog-
ressiivseid, printsipiaalselt uusi konstruktiivseid lahendusi. Laial-
daselt juurutatakse hiidraulilise ajamiga, lihtsustatud juhtimissiis-
teemidega ekskavaatoreid; ekskavaatorite ehitamiseks kasuta-
takse uusi materjale.

Erilist tdahtsust omab masinate kasutamise efektiivsus.

Eesrindlike brigaadide kogemustest ekskavaatoritoodel ilm-
neb, et nende korged tootmisnditajad (normide liletamine rohkem
kui kaks korda) on saavutatud laialdaste tehniliste teadmiste
omandamise, to6koha Oige organiseerimise, eesrindlike meetodite
loomingulise rakendamise ja tehnilise teenindamise ning remondi
eeskirjade tditmisega.



Kéaesolevas Opikus on toodud iiksikasjalised andmed nende
kodumaiste iihe- ja mitmekopaliste ekskavaatorite konstruktiiv-
sete lahenduste kohta, mis oma parameetrite ja konstruktsiooni
poolest vastavad pollumajanduses tehtavate mullatoode ulatusele
ja iseloomule. Selliste masinate hulka kuuluvad tihekopalised eks-
kavaatorid kopamahuga kuni 0,65 m? mis on pd&llumajanduses
kasutatavad tammide, basseinide, teede, elamute jne. ehitamisel,
ja mitmekopalised transee-ekskavaatorid, mida kasutatakse maa-
parandust6odel ning veevarustus- ja kanalisatsioonivorkude ehita-
misel.

Opikus on toodud iiksikasjalised andmed ka ekskavaatoritel
kasutatavate mootorite kohta. Teadmiste hulk, mida ekskavaa-
torijuht omandab kirjeldatud masinate ja jouseadmete pohiliste
konstruktiivsete lahenduste tundmadppimisel, on kiillaldane: sel-
leks, et kergesti orienteeruda koigi raamatus toodud kaasaegsete
ekskavaatorite tiitipides ja konstruktsioonides.

Tahtis on kasutada ehitusel rakendatava tehnika varjatud
tootmisreserve, ilma milleta ei ole moeldav tootmisprotsesside
taiustamine ja tooviljakuse suurendamine. Selliseid reserve on
voimalik realiseerida ainult tdpsete teadmiste ja tehniliste abi-
noéude visa juurutamise teel, mille eesmdrgiks on maksimaalse
tootlikkuse saavutamine koos inimese to66 kergendamisega ja
selle ohutuse tagamisega.

Korgete tootmisnditajate saavutamiseks on tarvis rakendada
samuti organisatsioonilisi abindusid, mille hulgast erilist tdahtsust
omavad materiaal-tehniline varustamine, planeerimine ja arves-
tus.

Seoses sellega on raamatus suurt tahelepanu pooratud ekska-
vaatorite ekspluatatsiooni, tehnilise teenindamise ja remondi kiisi-
mustele, samuti ka ekskavaatori to0de organiseerimisele ja ohu-
tustehnikale tootamisel ekskavaatoritega.



Esimene jagu

Ekskavaatorite ehitus ja ekspluatatsioon

I peatiikk
ULDMOISTEID EKSKAVAATORITEST

§ 1. EKSKAVAATORITE KLASSIFIKATSIOON
Uhekopalised ekskavaatorid

Kodumaine masinatédstus toodab suurel arvul mitmesugust
tiilipi ja mootmetega tiihekopalisi ekskavaatoreid, mis erinevad
tksteisest monede iseloomulike nditajate poolest.

Otstarbe jargi jagunevad iihekopalised ekskavaatorid kolme
liiki: ehitus-, karjaari- ja avamisekskavaatorid.

Ehitusekskavaatorid on ette ndahtud mulla-, laadi-
mis- ja montaazitoodeks ehitusel. Seda liiki ekskavaatoreid varus-
tatakse koppadega, mille maht on kuni 4 m®.

Ehitusekskavaatoreid kasutatakse laialdaselt pollumajanduses.
Koige rohkem on levinud ekskavaatorid kopamahuga 0,15 kuni
0,65 m3.

Karjaariekskavaatoreid kasutatakse Kkarjadrides
kivisoe, maagi, kruusa, liiva ja muude maapduevarade kaevanda-
misel nende leiukohtades. Karjaariekskavaatorid on spetsiaalsed
ekskavaatorid kopamahuga 2—8 m3,

Avamisekskavaatorid on ette ndhtud kasulike maa-
varade (maagi, soe, kriidi jt.) pealmise kattekihi védljakaevamiseks.
Vastavalt teostatavate toode iseloomule kasutatakse ekskavaato-
ritel mitmesugust toovarustust: otse- ja poordkoppa, draglaini,
kraanat, greiferit, rammi vaiade rammimiseks, hanghaaratsit voi
diiselvasarat ja kiilu kiilmunud pinnaste kobestamiseks.

Ekskavaatorit, millel saab kasutada vdhemalt nelja liiki t66-
varustust, nimetatakse universaalseks. Ekskavaatorit, mis voib
tootada kahte-kolme liiki t66varustusega, nimetatakse pooluni-
versaalseks. Ekskavaatorit, mis on kasutatav ainult tiht liiki to66-
varustusega, nimetatakse spetsiaalekskavaatoriks.
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Joon. 1. Vahetatavad toovarus-

tused:

a — otsekopp, b — poordkopp, ¢
— draglain, d — greifer, e —
kraana, f — ramm

Joonisel 1 on toodud universaalekskavaatoritel kéige sageda-
mini kasutatavad vahetatavad toovarustuse liigid.

Koik ehitusekskavaatorid on universaalsed.

Jouseadmete arvu poolest on ekskavaatorid tthemootorilised,
mitmemootorilised ja segaajamiga.

Uhemootorilise ajamiga ekskavaatorile on asetatud
ainult ks jouseade, millega kditatakse ekskavaatori koiki meh-
hanisme.

Mitmemootorilise ajamiga ekskavaatori igal pohi-
mehhanismil on omaette (individuaal-) mootor.



Segaajamiga ekskavaatoritel kditatakse moned mehha-
nismid tihelt mootorilt, teised mehhanismid aga on varustatud
individuaalmootoritega.

Jouseadmete tiilipide jargi jacotatakse ekskavaatorid diisel- voi
karburaatormootoritega, vahelduv- vo6i alalisvoolu-mootoritega,
diisel-hiidrauliliste ja diisel-elekiriliste jouseadmetega ekskavaa-
toriteks. Kaasajal on koige rohkem levinud diisel-elektriliste ja
diisel-hidrauliliste jouseadmetega ajamid.

Toomehhanismide kditamiseks mootorilt kasutatakse peami-
selt kolme liiki ajameid:

mehaanilist ajamit, kui liikumine kantakse iile vol-
lide, hammasrataste, teopaaride, kettiilekannete jne. abil.- Mehaa-
niline ajam on ké&ige rohkem levinud;

hiidraulilist mahulist ajamit, kui iilekannet teos-
tab hiidropump (liks v6i mitu), 6lijuhtmed ja hiidromootorid (v6i
hiidrosilindrid); 6lijuhtmetes tsirkuleerib vedelik, mis kannab
energia iile pumpadelt hiidromootoritele (hiidrosilindritele), mis
panevad toomehhanismid liikkuma; see ajam pdhineb vedeliku
omadusel mitte lasta end kokku suruda;

hidrodinaamilist ajamit, kui energia ililekandmi-
seks kasutatakse turbosidureid voi turbotransformaatoreid (hiidro-
transformaatoreid). Seda ajamit kasutatakse tavaliselt koos
mehaanilise ajamiga seileks, et mehhanismid t6otaksid sujuvalt ja
automaatselt reguleeriksid liikumiskiirust vastavalt koormuse suu-
rusele (koormuse suurenemisel vaheneb t6Oomehhanismide liiku-
miskiirus ja umberpéérdult).

Kdiguosa tiilibi jargi jagunevad ekskavaatorid: normaalsete
roomikutega, laiendatud ja pikendatud roomikutega, 6hukummi-
ratastega, iseseisva kdigumootoriga Sassiidega, sammuvad ja
ujuvekskavaatorid.

P6ordenurga suuruse jargi on ekskavaatorid kas taisp o 6 1-
delised, mille pédrdeplatvormi v6ib poorata kuni tdisringi ula-
tuses molemas suunas, vOoi mittetdispoordelised, mille
pooramisulatus on piiratud (tavaliselt 160—270°). Mittetdispéor-
delisi ekskavaatoreid toodetakse tavaliselt traktorite baasil.

Mitmekopalised ekskavaatorid

Otstarbe jdrgi jaotatakse mitmekopalised ekskavaatorid jarg-
miselt: tranSee- ehk kraavi-, karjdari-, maaparandus- ja hiidroteh-
nilise ehituse ekskavaatorid.

TranSee-ekskavaatorid on ette ndhtud tranSeede ja
kraavide kaevamiseks. Valjakaevatud pinnas eemaldatakse vdi-
kese transportooriga. Paljud transee-ekskavaatorid on varustatud
seadmega, mis voimaldab kaevata kaldnélvadega transSeesid.



Joon. 2. Mitmekopaliste ekskavaatorite

skeemid:
a — tranSee-kettekskavaator, b — tranSee-roo-
torekskavaator, ¢ — karjddri-kettekskavaator,

d — karjdéri-rootorekskavaator, ¢ — maaparan-
duse kettekskavaator

Viikese voimsusega karjaariekskavaatoreid (kopa-
mahuga alla 150 1) kasutatakse tellise- ja tsemenditehaste ning
ehitusmaterjalide karjaarides. Keskmise ja suure véimsusega kar-
jaariekskavaatoreid (kopamahuga kuni 3000 1) kasutatakse lahtis-
tes maapduevarade kaevandustes.

Védikese voimsusega maaparandusekskavaa-
torid (kopamahuga 25—75 1) on ette nahtud nélvkraavide, vai-
keste kanalite ja drenaaZikraavide kaevamiseks. Nende ekska-
vaatorite isedrasuseks on vdike erisurve maapinnale (0,15—0,4
kG/cm?).

Mitmekopalisi karjdariekskavaatoreid kasutatakse tavaliselt
ka hiidrotehnilistel ehitustel.

Toovarustuse jargi eristatakse kett- ja rootorekskavaatoreid.
Kettekskavaatorid vdivad olla kohandatud kiilgkaevamiseks, kui
kopad liiguvad ekskavaatori liikumistelje suhtes risti, voi pikikae-
vamiseks, kui koppade liitkumine on ekskavaatori liikkumisteljega
paralleelne. Rootorekskavaatorid téotavad kiilg- véi lehvikkaeva-
misega, kusjuures rootori telg liigub raadiust mooda koos ekska-
vaatori poordeplatvormiga.
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Tooborganite ajami jargi jaotatakse ekskavaatorid diisel- v&i
elektrimootoriga ekskavaatoriteks.

Kdiguosa tiitibilt on ekskavaatorid kas roomik-, ratas- voi
raudtee-ekskavaatorid.

Mitmekopaliste ekskavaatorite tiitibid on toodud joonisel 2.

§ 2. ULDMOISTEID PINNASE KAEVANDAMISEST
EKSKAVAATORIGA

Pinnase kaevandamine iihekopaliste ekskavaaforitega >

Uhekopalised ekskavaatorid on tsiiklilise toimega masinad.
Uhekopalise ekskavaatori tootsiikkel koosneb jargmistest tooope-
ratsioonidest: kopa tditmine pinnasega (teatava hulga pinnase
eraldamine massiivist), pinnasega tdidetud kopa umberpaiguta-
mine tihjendamiskohta, kopa tiihjendamine, kopa tagasiviimine
algasendisse.

Uhekopaline ekskavaator (joon. 3) koosneb jargmistest sol-
medest: toovarustusest (kopp 1, kopa vars 2, nool 3), poordeplat-

Joon. 3. Poordkopa tootamisskeem:
1 — kopp, 2 — kopa vars, 3 — nool, 4 —
harktugi, 5 — tombetrummel, 6 — toste-
trummel, 7 — kere, 8 — poéordeplatvorm,
9 — kdiguosa



vormist 8 (koos mehhanismidega, kabiiniga 7 ]a harktoega 4) ja
kdiguosast 9.

Poordeplatvorm on asetatud kdiguosa alumlsele raamile;
tugipéérdeseadme abil saab platvormi pdorata.

P6ordkopa tootamine. Poordkopaga varustatakse ekskavaato-
reid stivendite kaevamiseks, mis asuvad ekskavaatori tugipin-
nast madalamal. P66rdkoppa kasutatakse kraavide, transeede, vai-
keste niisutus- v6i drenaazikanalite ja ehituskaevikute kaevami-
seks; liiva ja savi pealelaadimiseks ning muudeks analoogilisteks
toodeks.

Tootamisel poordkopaga kasitsetakse kolme pohimehhanismi:
tombe-, toste- ja poordemehhanismi. Kaevamine toimub pinnasele
. lastud kopa ekskavaatori poole tdmbamise teel. Kopa tombami-
seks kaevamisel (asend I) liilitatakse sisse tdmbetrummel 5. See-
juures eemaldub kopa varre 2 iilemine ots ekskavaatorist. Kui
tostetrumli 6 pidur on vabastatud, tungib kopp noole ja kopa
varre raskuse moéjul pinnasesse. Trumli 6 pidurdamisega regulee-
ritakse kopa ldikesligavust (laastu paksust) kaevamisel. Mullaga
taitunud kopa tostmiseks liilitatakse sisse tostetrummel 6.

Asend II joonisel 3 illustreerib téovarustuse paiknemist eks- -
kavaatori pooramisel tiithjendamiskohta. Kopa tiihjendamiseks
vabastatakse trumli 5 pidur, mille tagajdrjel kopp laheb asendisse
IT]. Taitunud koppa tostetakse iiheaegselt platvormi pooramisega.

Otsekopa tootamine (joon. 4). Otsekopaga varustatud ekska-
vaator kaevab pinnast, mis asub tema tugipinnast kdrgemal.

Stivendis tootava ekskavaatori kopp lastakse alla stivendi
pohja. Kopa iilestostmisel pooratakse kopa vart punkt O tumber
ja surutakse teda samaaegselt ettepoole. Seetdttu tungib kopp
oma liikumisel (asendid [—II—III) surve all pinnasesse, loigates

Joon. 4. Otsekopa tédtamisskeem
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Joon. 5. Draglaini to6tamisskeem:

a — kaevamisel, b — pdérdumisel
tihjendamiskohta, ¢ — tiihjenda-
misel: 1 — tdémbetross, 2 — tdste-

tross, 3 — tithjendustross, 4 — ko-
pa look

sellest laastu. Asend IV vastab kopa maksimaalsele tostekorgu-
sele. :

Kui kopp on tditunud pinnasega, pooratakse ekskavaatori
platvorm koos seadmetega vajaliku nurga vorra, tithjendatakse
kopp vajalikus kohas, pooratakse platvorm tagasi algasendisse ja
lastakse kopp siivendisse. Loetletud kdikude summaarset kestust
(kaevamine, pooramine tiihjendamiskohta, kopa tiihjendamine,
poéoramine tagasi ja kopa allalaskmine) nimetatakse t66¢stikliks.

Kui koik pinnas antud kohalt on védlja kaevatud, paiguta-
takse ekskavaator edasi ja jatkatakse kaevamist.

Draglaini to6tamine. Draglainiga kaevatakse vundamendi-
kraave, tranSeesid ja muid slivendeid, mis asuvad ekskavaatori
tugipinnast madalamal. Draglaini kasutatakse laialdaselt ehitus-
tel, niisutuskanalite puhastamisel ja maaparandustdodel.
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Ekskavaator asetatakse siivendi pervele, nagu ndidatud
joon. 5. Draglaini kopp lastakse algul alla siivendi pdhja
(joon. 5,a) ja tommatakse seejarel trossiga 1 pinda moéoda eks-
kavaatori poole. Kopp tungib enda ja temasse koguneva mulla
raskuse mojul pinnasesse ja tditub sellega. Loikesligavust regu-
leeritakse tootamisel tostetrossi 2 abil. Sama trossiga tostetakse
ka tditunud kopp vajalikule korgusele (joon. 5, b). Tihjendamis-
tross 3, mis tthendab kopa looka tombetrossiga 1, on tostmisel
kogu aeg pingul ega lase kopal minna kummuli, hoides selle pchja
horisontaalasendis. Koppa tostetakse tiiheaegselt ekskavaatori
podramisega tithjendamiskohale. Kopa tiihjendamiseks vabasta-
takse tombetross. Kopa eesmine osa on raskem, mille t6ttu kopp
poordub kummuli, ja pinnas puistub valja (joon. 5, ¢). Seejdrel
pooratakse ekskavaator algasendisse, kopp lastakse siivendisse ja
algab uus tslikkel. Ekskavaator liigub edasi parast siivendi jarje-
kordse osa kaevamise 10petamist.

Pinnase kaevandamine mitmekopaliste ekskavaatoritega

Erinevalt thekopalistest ekskavaatoritest on mitmekopalised
ekskavaatorid pideva tootamisega masinad, kus kaevamine ja pin-
nase teisaldamine toimuvad pidevalt.

Mitmekopalise ekskavaatori todorganiks on l1oputule ketile
vOi rattale (rootorile) kinnitatud kopad. Kettekskavaator
(joon. 6) koosneb t60 varustusest 5, tiihjendustransportoorist 4,
ekskavaatori raamile 3 asetatud mehhanismidest ja jouseadmetest
ning kdiguosast 2.

Loputu kett koos sellele kinnitatud koppadega pannakse lii-
kuma vedava ketiratta 1 abil. Keti liikumisel noole A suunas 16i-
kavad kopad pinnast ja tostavad selle lles. Vedava ketiratta
korgusel, poordudes itimber ketiratta, kalduvad kopad kummuli
ja neis olev pinnas paisatakse punkrisse, kust see satub valjalaa-
dimistransportoorile 4. Samaaegselt liigub ekskavaator kdigusead-
mete abil noole B suunas edasi. To6seadmed on kinnitatud eks-
kavaatori korpusele, nii et koparaami kaldenurka saab muuta; see
on vajalik kaevamissiigavuse muutmisel.

Mitmekopalised ekskavaatorid on kohandatud pikikaevami-
seks (transee-ekskavaatorid), voi kiilgkaevamiseks (karjaari- voi
avamisekskavaatorid). Pikikaevamisel liiguvad ekskavaatorid t66-
tamisel kopaketi liikumise suunas, kiilgkaevamisel aga risti keti
tasapinna suhtes.

Pikikaevamisega ekskavaatoreid kasutatakse veevargi-, kana-
lisatsiooni-, gaasi- ja naftatorustike kraavide, kaabliliinide, kui-
vendus- ja niisutuskanalite rajamisel ja muudel téodel.

Kilgkaevamisega ekskavaatoreid kasutatakse ehitusmaterja-
lide kaevandamisel, sealhulgas ka savi kaevandamiseks tellise-
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Joon. 6. Mitmekopalise pikikae- e
vamise kettekskavaatori skeem: ~
1 — vedav ketiratas, 2 — kdiguosa, /‘f.‘i %
3 — ekskavaatori raam, 4 — == : G N

transportéor, 5§ — toovarustus

tehastes, siivendite ja mullete ndlvade planeerimisel, samuti ka
niisutus- ja kuivenduskraavide puhastamisel.
Rootorekskavaator (joon. 7) koosneb kahest pohi-
agregaadist: vedukist ja tooorganist. To6organ kujutab endast
poorlevat rootorit 9, mille ringjoonele on kinnitatud kopad 4.
Rootorit suunavad ja toetavad rullid 8, mis on paariti asetatud
metallraamile 5. Linttransportdér 3 on asetatud raami iilemisse
ossa rootori sisse. Téoorgani solmed on monteeritud metallraa-
mile, mille eesmine ots toetub kdiguosa raamile ja tagumine ots
rattaga varustatud toele 6. To6organi téstemehhanism 2 on mon-
teeritud raami iilemisse ossa. ToOstemehhanismiga reguleeritakse
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Joon. 7. Rootorekskavaatori skeem:
1 — veduk, 2 — tooorgani tdstemehhanism, 3 — transportdér,
4 — kopp, 5 — tédorgani raam, 6 — tagumine tugi, 7 — puhastus-

kilp, 8 — kande- ja juhtrullid, 9 — rootor

kaevamise siligavust ja toOstetakse to0organ transpordiasendisse
ekskavaatori tithiséitudel.

Ekskavaator tootab ja liigub edasi veduki abil. Vedukil on
mitu téokdiku, mille abil reguleeritakse ekskavaatori liikumiskii-
rust, sbltuvalt kaevatava tranSee sligavusest.



1l peatiikk

UHEKOPALISTE EKSKAVAATORITE EHITUS JA
EKSPLUATATSIOON

§ 3. PEATRANSMISSIOONI POHIELEMENDID

Ekskavaatorite transmissioon koosneb elementidest, millel on
mitmesugused iilesanded. Neid elemente vO6ib jaotada kahte
gruppi: elemendid liikumise ililekandmiseks (hammasrattad, keti-
rattad, ketid ja vollid) ja elemendid, mille {ilesandeks on mehha-
nismide sisseliilitamine ja nende selskamme (nukk- ja hoordsidu-
rid, pidurid, stopperid jt.).

Ulekanded

Mootorivollilt kantakse poorlemine iile pShimehhanismidele
peamiselt hammas- v6i kettreduktori abil.

Reduktoriks nimetatakse mehhanismi, mille abil kantakse
poorlemine thelt vollilt teisele ja muudetakse seejuures teise
(veetava) volli poorete arvu vorreldes esimese (vedava) volliga.
Reduktor voib omada iiht v6i mitut lilekannet, mis on mahutatud
ihte korpusesse. Vastavalt iilekande tiitibile on reduktorid ham-
mas-, kett- (joon. 8 @ ja b) ja tigureduktorid.

Kui vollide teljed on paralleelsed (joon, 8), kasutatakse
silindrilisi hammas- voi kettiilekandeid. Ristuvate vol-
lide korral kasutatakse koonilisi tilekandeid (joon. 9). Et
kaitsta tilekandeid mustuse eest, soodustada nende Glitamist ja
suurendada vastupidavust, kaetakse hammas- ja kettiilekanded
kinniste kestadega, asetatakse Glivannidesse v6i varustatakse o6li-
tsirkulatsiooni siisteemiga.

Vollid ja teised poorlevad detailid asetatakse tavaliselt veere-
laagritele, mille t60iga on harilikult arvestatud vdhemalt viiele
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aastale. Veerelaagrite kasutamine vdhendab tunduvalt kadusid
mehhanismides ja lihtsustab nende hooldamist.

Kettliilekanded on the- ja mitmerealised (ridade arv oleneb
hammaste ridade arvust vedaval ja veetaval ketirattal).

Ekskavaatoritel kasutatavate ajamikettide konstruktsioonid
on toodud joonisel 10. _

Sirgete plaatidega therealist ajamiketti (joon. 10, a) kasuta-
takse kiirekdigulistel tilekannetel. Kett koosneb plaatidest 1, sor-
medest 2 ja puksidest 3. Kokkumonteerimisel asetatakse sormede
otstele seibid 6 ja sormede otsad needitakse laiaks. Selline ajami-
kett varustatakse tavaliselt iihe lahtivoetava liiliga, millel on spet-
siaalne lukk. Viimane on vajalik keti pealepanekuks ja mahavot-
miseks tlilekande lahtivotmisel. Plaatide arv ja keti samm madara-
takse vastavalt lilekantavale joule. Suurte joudude iilekandmiseks
suurte kiiruste korral kasutatakse mitmerealisi ajamikette (vt.
joon. 8, b).

Aeglasekdigulistes kettiilekannetes kasutatakse ekskavaato-
ritel painutatud plaatidega (joon. 10, b) rull-pukskette. Plaadid on
asetatud puksidele 3, mille otstes on lamendused, mis takistavad
pukside pooramist plaatides 1. S6rmed 2 labivad plaatide 1 ja puk-

Joon. 8. Reduktorite tiiiibid:

a — hammasiilekandega,
b — Kkettiilekandega '
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Joon. 9. Kooniline hammasiilekanne

Joon. 10. Kettide konstruktsioon:

a — sirgete plaatidega iliherealine
pukskett, b — painutatud plaatidega lihe-
realine rull-pukskett; 1 — plaadid, 2 —
sormed, 3 — puksid, 4 — rullid, 5 —

splindid, 6 — seibid
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side 3 avasid. S6rmede jamedamal osal on samuti lamendused,
mis voimaldavad soérmedel poérduda ainult koos plaatidega.

Seega jaotub surve pingutatud keti liikumisel iimber ketiratta
vordlemisi suurele — sorme 2 ja puksi 3 kokkupuutepinnale, mis
valdib keti kiiret kulumist. S6rm 2 hoitakse kohal spindli 5 abil.
Puksidele 3 on asetatud rullid 4, mis puutuvad kokku ketiratta
hammastega. Kui ketil on liiga suur ldbiripe, siis jookseb ta keti-
ratta hammastele ja katkeb selle tagajarjel, voi jookseb ketirat-
talt maha. Keti liigne pingutamine aga pohjustab ililekandedetai-
lide kiiret kulumist.

Keti pinguse reguleerimiseks kasutatakse mitmesuguseid pin-
gutusseadmeid. Tavaliselt pingutatakse ketti {ihe ketiratta nihuta-
misega vOi lihe ketiharu (tiihijooksuharu) pingutamisega spetsi-
aalse pingutusketiratta abil.

2 Ekskavaatorid pdllumajanduses 17



Joon. 11. Kiilrihmiilekanne:

1 — veetav rihmaratas, 2 — Kkiilrihmad, 3 — kronsteinid, 4 — vedav rihmaratas, 5 —
pingutusrihmaratas, 6 — pingutustraaversid

Kiilrihmatilekanne (joon. 11) koosneb vedavast rihmarattast
4 ja veetavast rihmarattast 1 ning kiilrihmadest 2. Kiilrihmade
ristldige on trapetsikujuline. Kiilrihmad on valmistatud koord-
koega kummist. To6tamisel venivad rihmad vélja. Rihma pinguse
reguleerimiseks on pingutusseadis, mis voimaldab ka rihmade
pealepanemist rihmaratastele. 3

Pingutusrihmaratas 5 on kinnitatud kronsteinidele 3. Kron-
steinide ja pingutustraaversite 6 alumised otsad on telgede abil
kinnitatud platvormi korpusele. Rihmade pingust reguleeritakse
mutrite keeramisega pingutustraaversite keermetatud otstel. Et
rihmiilekanne too6taks sujuvalt, on traaversid varustatud vedru-
amortisaatoritega.

Pidurid

Pidureid kasutatakse ekskavaatorite iliksikute mehhanismide
seiskamiseks.

T66pohimobtte jargi on pidurid normaalses seisundis kas
pidurdatud (sisse lilitatud) vo6i pidurdamata (vdlja lilitatud).
Pidurdatud pidurid on alaliselt sisse liilitatud vedru joul. Pidurid
lilitatakse viélja sundkorras. Pidurdamata pidurid liilitatakse sisse,
kui on vaja mehhanismi seisata.

Konstruktsiooni jargi on pidurid lint- v6i klotspidurid. Uni-
versaalekskavaatoritel kasutatakse peamiselt lintpidureid.
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Lintpidur (joon. 12) koosneb friktsioonkattega teraslindist,
mis imbritseb piduritrumlit 3, ja hoobade siisteemist. Lindi otsa 1
nimetatakse pealejooksu-, otsa 4 aga drajooksuotsaks.

Lintpidurid jagunevad liht-, diferentsiaal- ja summeeriva toi-
mega piduriteks.

Nende erinevus seisneb lindi pealejooksuotsa kinnitusviisis.
Lihtlintpiduril on pealejooksuots kindlalt kinnitatud, nagu
see on ndidatud joonisel 12, a. Lindi drajooksuots 4 kinnitatakse
hoovale 5. Sellist pidurit kasutatakse juhul, kui piduritrummel
poorleb ainult tihes suunas. Seet6ttu nimetatakse sellist pidurit
iihepoolse toimega piduriks ja seda kasutatakse tavaliselt pea-
vintside trumlitel.

Diferentsiaalpiduri skeem on toodud joon. 12, b.
Pidurilindi pealejooksuots 1 ja drajooksuots 4 on kinnitatud hoo-
vale 5 tugipunkti (telje) A molemalt kiiljelt. Selle tagajarjel tom-
matakse pealejooksuots piduritrumli 3 ja lindi 2 vahel toimiva
hodrdejou poolt kaasa, plilides poorata hooba 5 telje iimber. See
suurendab omakorda lindi drajooksuotsa pingutust. Seetéttu vaja-
vad diferentsiaalpidurid marksa vahem joudu sisseliilitamiseks kui
lihtpidurid, kuid lilitushoova kdik on tunduvalt pikem. .

Diferentsiaalpidurit kasutatakse noole tostemehhanismides.

Diferentsiaal- ja lihtpidur on modlemad iihepoolse toimega
pidurid. A

Summeerivate lintpidurite skeem on toodud
joon. 12, c. Pidurilindi pealejooksuots 1 ja drajooksuots 4 kinnita-
takse hoovale selliselt, et lindi otstes tekkivad pinged toimivad
toe A ihelt kiiljelt. Lindi otsad kinnitatakse toest A vordsele

Joon. 12. Lintpidurite skeemid:

a — lihtpidur, b — diferentsiaalpidur, ¢ — summeeriv pidur; 1 —
lindi pealejooksuots, 2 — lint, 3 — trummel, 4 — lindi #rajooksu-
ots, 5 — hoob
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kaugusele, mist6ttu hoovale rakendatav joud ei muutu, sdltumata
sellest, millises suunas poo6rleb piduritrummel.

Summeerivad lintpidurid on kahepoolse toimega. Neid raken-
datakse kohtades, kus on vaja mehhanismi seisata s6ltumata volli
poorlemise suunast. Ekskavaatoritel kasutatakse summeerivaid
pidureid poorde- ja liikumismehhanismides.

Joonisel 13 kujutatud lintpiduril on teraslint 6, mille sisekiil-
jele on needitud friktsioonkate.

Malekorras paiknevate neetide pead peavad asetsema hdor- -
depinna sees vdahemalt uue katte poole paksuse vorra.

Lindi 6 iiks ots keevitatakse v6i needitakse korva kiilge, mis
on kinnitatud liikumatule alusele. Teine ots iihendatakse kérva 2
abil vardaga 7, mis otsiku 8, hoova 9, varda 14 ja hoova 10

Joon. 13. Hoobjuhtimisega lintpidur:

1, 2 — korvad, 3 — tugirull, 4, 13 — vedrud, 5 — reguleerimispolt, 6 —
lint, 7, 8, 9, 10, 14 — iilekannete siisteem, 11 — pedaal, 12 — link,
15 — Sarniir

kaudu iihendatakse pedaaliga 11. Pedaalile vajutamisel poérdub
hoob 10 joonisel ndidatud asendisse ja poorab varda 14 kaudu
hooba 9, mis pooérdub S$arniiril 15 ja oma lithikese 6laga témbab
varda 7 kaudu lindi 6 vastu piduritrumlit ning pidurdab selle.
Pedaali ja kogu hoobade siisteemi viib tagasi algasendisse ved-
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ru 13. Piduri valjaliilitamist takistab pedaali 11 lukustusseadis.
Piduri hoidmiseks sisseliilitatuna on vaja pedaali hambale asetada
link 12. Piduritrumli ja friktsioonkatte vahelist pilu reguleeri-
takse poldiga 5. Lindi iihtlast eemaldumist trumlist reguleeritakse
vedrudega 4 varustatud pingutuspoltidega ja tugirulliga 3.

Reguleerimispoldile 5 asetatud vedru on alati kokku surutud.
Kui pidur on valja lilitatud, hoiab see vedru pidurilindi mdle-
maid otsi kindlas kauguses teineteisest, ilma et trumli ja lindi
vaheline pilu muutuks. Pedaali 11 kdigu reguleerimiseks ja piduri-
lindi 6 pingutamiseks kasutatakse otsikut 8, mida saab vardale 7
rohkem vo6i vdahem peale keerata. Piduri valjalilitamisel tuleb
jalgida, et trummel ja lint oleksid teineteisest lahutatud; vastasel
korral laheb pidur trumli ja friktsioonkatte vahelise alalise hoor-
dumise tagajarjel kuumaks.

Sidurid

Uksikute t66mehhanismide sisse- ja valjaliilitamiseks kasu-
tatakse nukk- ja hoordsidureid.

Nukksidureid kasutatakse juhtudel, kui elemente on
vaja harva sisse voi vdlja lilitada. Nukksiduri to6pohiméotet sel-
gitab joonis 14. Poorleval vollil on liistule asetatud muhv 2,
mida saab spetsiaalse hoova abil piki v6lli nihutada. Muhvi nihu-
tamisel paremale ldhevad nukid 5 veetava siduri poole 3 vasta-
vatesse silivenditesse, iihendades selle volliga. Muhvi 2 nihuta-
misel vasakule iihendatakse aga ketiratas 4 volliga 1.
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Joon. 14. Kahepoolse toimega %
nukksidur:

1 — voll, 2 — liikuv muhv, 3 —

veetav muhv, 4 — veetav Kketi-
ratas, 5 — nukid
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Kui asetada muhv 2 keskele (neutraalasendisse), nagu ndaida-
tud joonisel, siis on valja liilitatud nii parem kui ka vasak pool
ja poorleb ainult voll koos muhviga 2.

Joonisel 14 toodud nukksidur on kahepoolse toimega, sest ta
lilitab kaht mehhanismi. Samal viisil t66tab ka iihepoolse toi-
mega sidur, mis liilitab sisse ainult the mehhanismi.

Hoodrdsidureid kasutatakse mehhanismide sisseliilita-
miseks to60 ajal, seiskamata transmissiooni.

Lintsiduritel on valimine v6i seesmine friktsioonlint.

Siselindiga ja hudrauliliselt juhitava friktsioonsiduri téota-
mise skeem on toodud joonisel 15. Teraslint 1, millele on kinni-
tatud friktsioonkatted 2, asub siduritrumlis 3. Lint 1 on korva 6,
poltide 4 ja 5 ning hoova 8 kaudu tihendatud ristmikuga 14.
Vollile 13 kinnitatud ristmik 14 veab poorlemisel kaasa koik
temale kinnitatud detailid ja samuti ka linti 1. Hoovale 8 on kin-
nitatud vedru 10 ja hiidraulilise silindri 12 kolvi vars 9.

Joonisel 15, a on toodud valjaliilitatud sidur. Vedru 10 hoiab
hooba 8 asendis, mille juures lint 1 koos friktsioonkattega 2 on
siduritrumlist 3 eemale surutud. Siduri sisseliilitamiseks suru-
takse silindrisse 12 toovedelikku, mis surub kolvivarre 9 silind-
rist vdlja ja poorab seega hooba 8 teljel 7, iiletades vedru 10
pinguse. Hoova 8 poéoérdumisel nihutavad poldid 4 ja 5 lindi 1
otsa noolega ndidatud suunas (joon. 15, b), surudes kogu lindi
siduritrumli 3 sisepinna vastu. Seejuures veab friktsioonkatte ja
siduritrumli vaheline hoérdejéud trumlit kaasa ja paneb selle

Joon. 15. Siselindiga hiidrauliliselt juhitava siduri tootamisskeem: :

a — sidur on vilja liilitatud, b — sidur on sisse liilitatud; 1, 2 — friktsioonkatetega
lint, 3 — trummel, 4, 5 — poldid, 6 — vetruv vaheliili, 7 — telg, 8 — hoob, 9 — Kkolvi-
vars, 10 — vedru, 11 — tugirullid, 12 — hiidrauliline silinder, 13 — v&ll, 14 — ristmik

22



poorlema. Tootamisel kuluvad friktsioonkatted ja pilu suureneb.
Pilu reguleeritakse poldi 4 pikkuse suurendamise v6i vahenda-
mise teel parem- ja vasakpoolse keermega mutri abil. Lindi otste
ja trumli vahelist pilu reguleeritakse poldiga 5. Et lint iihtlaselt
eemalduks trumlist, on ristmikule asetatud tugirullid 11.

Tugirulli ja lindi vahelist pilu suurust reguleeritakse tugi-
rulli 11 ekstsentrilise telje podramise teel.

Viaikese voimsusega ekskavaatoritel kasutatakse mehaani-
liste vdoimenditega (mehaanilise servomehhanismiga) lintsidureid.

Mehaaniliste vdimendite kasutamine vdhendab jéudu, mida
juht peab kulutama siduri valjaltilitamiseks. Joonis 16 illustreerib
mehaanilise voimendi t66pohimotet.

Vintsi trummel 10 on valmistatud thes trumliga 11 ja aseta-
tud vollile 1 kuullaagritel. Vollile on kiilu abil kinnitatud ve-
daja 7, millele on sérme 8 ja hoova 6 abil kinnitatud lint 9.
Lint poorleb koos vedajaga. Lint 9 timbritseb trumlit 11 ja vabas
seisundis asub sellest 1,5—2 mm kaugusel. Kui suruda lint 9
kogu pikkuses vastu trumli 11 pinda, hakkab viimane ja temaga
thes ka vintsi trummel péorlema koos vedajaga ja volliga 1.
Lindid surutakse vastu trumlit 11 hoova 6 abil. Linti pingutatakse
hoova 6 pooramisel vastupdeva. Hoob 6 pooratakse vedaja suh-
tes varda 13 ja sellega Sarniirselt ithendatud lisasiduritrumli 5
abil. Lisatrummel 5 (mida nimetatakse ka servotrumliks) on puk-
sil 2 asetatud vabalt vollile. Vedajaga 7, vardaga 13 ja hoovaga 6
thendatud trumli 5 liikumiskiirus on samasugune nagu vedaja
kiirus.

Siduri valjalilitamisel poodrlevad koos volliga 1 vedaja 7,
lint 9, hoob 6, varras 13 ja servotrummel 5.

Trumli sisseliilitamiseks pooratakse hooba 14 noole suunas.
Seejuures poordub lindi 3 poolt pidurdatud trummel 5 vedaja
suhtes teatava nurga vorra ja poorab varda 13 kaudu hooba 6
noole suunas, kusjuures lint 9 tombub pingule trumlil 11.

Servotrumli podrdumise ja siduri sisseliilitamise ajal suru-
takse vedru 12 kokku. Kui sidur on sisse lilitatud, po6érab vedru
12 trumli 5 ja hoova 6 algasendisse, surudes lindi 9 trumlist
eemale.

Teraslintide 3 ia 9 sisepindadel on friktsioonkatted.

Lindi 9 pikkust muudetakse selle {ihel otsal asuva regulee-
rimispoldiga. Lint tuleb reguleerida nii, et siduri sisseliilitamisel
jadks vedajal 7 asuv sorm trumli sisseldoike servast 3—5 mm
eemale. Vedru 12 pingust reguleeritakse mutritega selliselt, et
lint 9 eemalduks trumlilt ja kindlalt oleks vélditud siduri sisse-
ldlitumine.

Kirjeldatud siduri peamiseks eeliseks on tema hea tundlik-
kus. Puuduseks on hodrdekaod trumli 5 ja lindi 3 vahel.

Koonilisi héérdsidureid kasutatakse ekskavaatori-
tel peamiselt reversmehhanismides. Koonussidurid on kahekoonu-
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selised voi iihekoonuselised olenevalt hddrdklotside toopindade
arvust.

Kahekoonuseline friklsioonsidur on toodud joonisel 17, a.
See koosneb vedavast kettast 2 ihes jahutusribidega ja veetavast
kettast 5 lithes hoordklotsidega 7, mis on valmistatud tiksikute
sektsioonidena. Ketas 2 on iihendatud poorleva volliga 4 liistu
abil, mis voimaldab teda nihutada piki vo6lli. Veetavale kettale 5
on poltidega kinnitatud hoordklotsid, millesse on pressitud metall-
mutrid. Teisest kiiljest on ketas 5 jaigalt {thenduses hammasrat-
taga 3. ;

Kooniline hdordsidur lilitatakse sisse surumisega tapile 8.
Volli soontes nihkuv tapp 8 nihutab omakorda liistul vedavat
ketast 2, kuni selle kokkupuuteni hoordklotsidega. Ketta 2 ja
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klotside toopindade vahel tekkiv hodrdejéud paneb poorlema
veetava ketta 5. Tapile 8 surutakse hiidraulilise v6i surudhu téu-
kuriga 1.

Sidur lilitub valja (parast surve lakkamist toukurile 1 silind-
ris) vedru 6 abil, mis nihutab vedava ketta 2 vasakule.

Joonisel 17, b on toodud iihekoonuseline hoordsidur, mis
erineb joonisel 17, a kujutatud sidurist vedava trumli hoordklotsi
kuju ja selle nihutusmehhanismi poolest. Ketast 2 nihutatakse
hoovaga 9, mida juhitakse hiidraulilise v6i surudhu téukuri 1
abil.
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Joon. 17. Koonussidurid:
a — kahekoonuseline, b —
iithekoonuseline; 1 — pneu-
maatiline (hiidrauliline)
toukur, 2 — vedav ketas,
3 — hammasratas, ¢4 —
voll, 5 — veetav ketas, 6 —
tagasitombevedru, « —_
hoordklotsid, 8 — surve-
tapp, 9 — hoob




Pneumokambriga klotssidureid on hakatud ikka
sagedamini kasutama ekskavaatorite mehhanismides. See on tin-
gitud sellest, et need sidurid arendavad kindla péérdemomendi,
on vordlemisi lihtsad toota ja on todkindlad. Pneumokambriga
klotssidurid ei ole tundlikud vdikeste viltuseisude ega siduri
vedavate ja veetavate osade telgede viikeste kérvalekallete
suhtes.
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Joon. 18. Ekskavaator 3-302 pneumokambriga hodrdklotssidur:

1 — trummel, 2 — toed, 3 — Kklotsid, 4 — pneumokamber, 5 — rumm, 6 — voolik,
7 — spiraalvedrud, 8 — friktsioonkatted, 9 — surveplaadid, 10 — v&ll, 11 — po6id, 12 —
poia toed, 13 — tugiklots

Joonisel 18 on toodud ekskavaatori 3-302 pneumokambriga
klotssiduri konstruktsioon.

Trummel 1 on jaigalt thendatud liilitatava mehhanismiga
(trumliga v6i hammasrattaga) ja on vabalt asetatud poodrlevale
vollile. Samal vollil asub nuutidel rumm 5, millele on poltidega
kinnitatud kaks stantsitud poida 11. Péiad on rennikujulised, mille
sees asub koordkummist pneumokamber 4. Kamber on stutseri,
vooliku 6 ja poorleva itihenduse kaudu tihendatud pneumaatilise
juhtimissiisteemiga.

Surudhu mojul suureneb pneumokambri ruum ja surub plaa-
tidele 9. Plaatide 9 poolt péérdemomendi tekitamiseks vajalik joud
antakse tugede 2 kaudu edasi friktsioonkatetega 8 varustatud
klotsidele 3. Vedavale trumlile 1 surutud klotsid panevad siduri
veetava osa poorlema. Trumlilt klotsidele 3 mdjuv ringjoud voe-
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takse vastu vedava poia 11 tugede 12 poolt. Seega ei muuda klot-
sid oma asendit siduri vedava osa suhtes, mille tagajarjel koord-
kummist pneumokamber ei kanna lile péordemomenti, vaid teki-
tab ainult radiaalse jou.

Siduri vadljaliilitamisel lahevad klotsid kahe vedru 7 mdgjul
tagasi algasendisse.

§ 4. KINEMAATILISED SKEEMID E

Kinemaatiliseks skeemiks nimetatakse tingmarkide abil kuju-
tatud mehhanismide skeemi, mis nditab elementide vastastikust
seost, samuti ka liikumise tllekandmise viis1 ja jarjekorda moo-
torilt toémehhanismidele.

Joonisel 19 on toodud ekskavaatori 3-652 kinemaatiline
skeem (tasapinnaline ja ruumiline). Uksikute s6lmede ja detailide
tahistus joonise 19 skeemidel on iihine. Mootori 1 véllile on ase-
tatud tihekettaline peasidur 2, mis ithendab mootori mehhanis-
midega. Siduri sisseliilitamisel hakkab liikuma kettiilekanne 3,
mis paneb poéorlema horisontaalvolli 28 ja sellele kinnitatud ham-
masratta 4, mis on alalises hambumises hammasrattaga 5. Viimane
on ihendatud peavintsi vo6llile 9 kinnitatud hammasrattaga 8.
Volli 28 poorlemisel poorlevad sellele jaigalt kinnitatud koonus-
sidurite 6, 27 ja 25 vedavad kettad, koos vélliga 9 aga poorlevad
toste- ja tdmbetrumlite sidurite 10 ja 19 vedavad trumlid.

Liikumise tiilekandmiseks toomehhanismidele, mis teostavad
tootsiiklis ettendhtud operatsioone, iihendatakse vastav mehha-
nism peatransmissiooniga.

Kopa tdostmine. Vollile 9 on laagritel asetatud kopa
tostetrummel 16 ja tombemehhanismi ketirataste plokk 15. Siduri
19 sisseliilitamisel hakkab trummel 16 poédrlema koos volliga 9,
kopa tostetross keritakse trumlile ja kopp tduseb iiles. Et hoida
koppa tilestostetud asendis, liilitatakse sidur 19 valja ja lilita-
takse pidur 18 sisse, mis seiskab trumli 16. Kopp laskub enda
raskuse mojul; laskumise kiirust reguleeritakse piduriga 18.

Kopa varre valjatdmbamine. Hoordsiduri 10 sisse
lilitamisega pannakse poorlema ketirattad 15, millest iiks on keti
kaudu sidestatud tdmbetrumli 17 ketirattaga 12. Kopa varre valja-
tombamisel keritakse tombetrumlile tdombetrossi 14 kaks haru,
kopa varre tagasitombe tross 13 aga keritakse samal ajal lahti.
Kopa varre tagasitombamiseks lilitatakse sidur 10 vdlja ja lili-
tatakse sisse sidur 6, mis paneb kahepoolse nukksiduri 22 abil
poorlema volli 7, mida nimetatakse peavintsi reversivolliks. Vii-
mane thendab kopa tootamisel alati volli 7 ketiratastega 21, 15
ja 12. Kopa varre fikseerimiseks kasutatakse lintpidurit 11.
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Noole tostmine ja langetamine. Noole tdstmi-
seks kasutatakse trumlit 23, mis on varustatud piduriga 24 ja
porkseadisega. Trummel 23 iithendatakse volliga 7 nukksiduri 22
abil ja pannakse poorlema koonilise hédrdsiduri 6 sisseliilitami-
sel.

Noole allalaskmiseks vabastatakse pérkseadise (joonisel néi-
tamata) porklink ja lastakse pidur 24 vabaks nii, et nool laskuks
aeglaselt. Et véltida noole kukkumist piduri vdimaliku rikke
tottu, kasutatakse noole langemiskiiruse piiramismehhanismi 20.

Platvormi p66ramine. Platvormi p6oramine ja ekska-
vaatori edasiliikumine toimub volli 28 kaudu. Sellele véllile on
vabalt asetatud kaks koonushammasratast 29 ja 26, mis on alalises
hambumises vertikaalvollile 37 kinnitatud kolmanda hammasrat-
taga 30. Hammasrattaid 29 ja 26 voib kordamooda sidestada vol-
liga 28 hoordsidurite 25 ja 27 abil. Uhe v6i teise hammasratta sis-
seliilitamisel pannakse vertikaalvoll 37 pdri- voi vastupaeva poor-
lema. Koonushammasrattad 29, 26 ja 30 koos friktsioonsiduritega
25 ja 27 moodustavad reversmehhanismi (mehhanismi, mis voi-
maldab muuta poodrlemise suunda). Vo6lli 37 nuutidele on aseta-
tud kaksikhammasratas 36, mida saab viia hambumisse hammas-
ratastega 38 vo6i 31; need hammasrattad on kinnitatud vertikaal-
sele vahevoéllile. Hammasratas 38 on alalises hambumises ham-
masrattaga 39, mis asetseb vabalt péérdemehhanismi vo6llil 32 ja
mida voib selle v6lliga tthendada nukksiduri 33 abil. V6lli 32 alu-
misele otsale on kinnitatud hammasratas 42, mis on hambumises
hammasvooga 41, mis on kinnitatud ekskavaatori alumisele lii-
kumatule raamile. V6lli 32 poorlemisel, mille laagrid asuvad
poordeplatvormi raamil, liigub hammasratas 42 timber liikumatu
hammasvoo 41 ja sunnib pédrdeplatvormi péérduma.

Ekskavaatori edasiliikumine. Hammasratas 35
on vabalt asetatud vollile 40. Hammasratta iilesandeks on liiku-
mise ilekandmine ekskavaatori roomikutele. Vélliga 40 iihenda-
takse hammasratas nukksiduri 34 abil. Sidurid 34 ja 33 on tiihen-
datud nii, et ihe sisseliilitamise korral on teine alati vélja liilita-
tud. Hammasrattale 35 kantakse poorlemine iile hammasrattalt 39.

Volli 40 alumisele otsale kinnitatud koonushammasratas
hambub koonushammasrattaga 46, mis paneb poorlema Kkai-
gumehhanismi horisontaalv6lli 47. See v6ll koosneb kolmest osast,
mis on itithendatud nukksiduritega 48. Volli 47 otstele (pooltelge-

Joon. 19. Ekskavaatori 3-652 kinemaatiline skeem:

a — tasapinnaline, b — ruumiline, ¢ — reversmehhanism koos kolme koonus-
hammasrattaga; 1 — mootor, 2 — peasidur, 3 — kettiilekanne, 4, 5, 8, 26, 29,
30, 31, 35, 36, 38, 39, 42, 44, 46 — hammasrattad, 6, 10, 19, 25, 27 — hodrd-

4 sidurid, 7, 9, 28, 32, 37, 40, 47 — vollid, 11, 18, 24, 43 — pidurid, 12, 15, 21, 45,
49 — Kketirattad, 13, 14 — surve-tdmbetrossid, 16 — t&stetrummel, 17 —
survetrummel, 20 — noole allalaskmise kiiruse piiramismehhanism, 22, 33, 34,
48 — nukksidurid, 28 — noole tostetrummel, 41 — hammasratas, 50 — roomiku
vedavad téhtrattad
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dele) kinnitatud ketitattad 45 kaitavad kettide kaudu ketirattaid
49, mis on kinnitatud thisele véllile roomikute vedavate ratas-
tega 50. Ekskavaatori roomikute kaitamiseks liilitatakse sisse
nukksidur 34 ja reversmehhanismi sidur 25 v6i 27. Vastavalt sel-
lele, milline sidur on sisse liilitatud, hakkab ekskavaator liikuma
edasi vOi tagasi. Nukksidurid 48 on tarvilikud iithe roomiku vélja-
ldlitamiseks ekskavaatori pooramisel. Ekskavaatori nihkumise
valtimiseks on lukustuslinkide silisteem 43 ja spetsiaalsed stoppe- °
rid raamil. Stopperid hoiavad kindlalt kohal siduri 48 vedavat
osa, mis on Uhendatud volli 47 keskosaga.

Poorlemiskiiruse muutmine  Kaksikhammasratas
36 on vajalik poordeplatvormi pooramiseks ja ekskavaatori lii-
kumiskiiruse muutmiseks.

Toole asumisel teist liiki toovarustusega (poordkopp, drag-
lain, kraana) on vaja umber vahetada trumlid, trossid ja muud
peavintsi vahetatavad detailid. v

Ekskavaatorite 3-155, 3-156 ja 3-157 kinemaatilised skeemid
erinevad iiksteisest ainult kdigu ajami alumise osa poolest. Jooni-
sel 20 on toodud normaalse roomikekskavaatori 3-156 kinemaati-
line skeem. Poorlemine kantakse mootorilt kuuerealise kiilrihm-
ilekandega iile reversmehhanismi voéllile. Erinevalt teistest ekska-
vaatoritest on 3-156 reversmehhanism asetatud peavintsi 3 volli
ette. Peavintsi vollile on asetatud kolm trumlit: tdste-, tombe- ja-
noole toéstetrummel, mis liilitatakse sisse lintsiduritega. '

Noolt tostetakse ja langetatakse vastava tdstetrumliga, mis
on laagritel asetatud véllile. Trumlile kantakse pooOrlemine iile
silindrilise planetaarreduktori kaudu, mis koosneb jdigalt vollile
kinnitatud vedavast hammasrattast 13, siseshambumisega hammas--
voost 16 ja kahest satelliithammasrattast 15, mis on alalises ham-
bumises hammasrattaga 13 ja hammasvooga 16. Teljed, millel
vabalt poorlevad satelliithammasrattad 15, on Kkinnitatud wveda-
vale trumlile 12, mis on vabalt asetatud vintsi vollile. Tostetrum-
mel seisatakse lintpiduri 17 abil, trummel-vedaja 12 aga lintpidu-
riga 14. :

Kui noole tostetrummel 10 on pidurdatud piduriga 17, pidur
14 aga on vabastatud, poorlevad satelliithammasrattad 15 ham-
masratta 13 poorlemisel vabalt liikumatul hammasvool 16, tdmma-
tes endaga kaasa trumlii-vedaja 12.

Noole tostmiseks liilitatakse sisse pidur 14 ja lahutatakse
pidur 17. Seejuures seiskuvad trumlile-vedajale 12 Kkinnitatud
hammasrataste 15 teljed ja podrlemine kantakse ile poéorlevalt
hammasrattalt 13 hammasrataste 15 abil hammasvoole 16, mis
koos trumliga 10 p&oérleb vastupidi peavintsi poorlemisele.

Pidurite 17 ja 14 vabastamisel langeb nool enda raskuse
mojul alla. Noole langemiskiirust reguleeritakse piduriga 17
Siinkronisaator 11 ei voimalda trumlil 10 poorelda wvollist kiire-
mini, mis jarelikult piirab ka noole laskumiskiirust.
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Joon. 20. Ekskavaatori 3-156 kinemaatiline skeem:

1 — mootor, 2 — reduktor, 3 — peavints, 4 — reversmehhanism, 5 — Kk&igu ililemine
mehhanism, 6 — kdigu alumine mehhanism, 7 — roomikkédiguosa, 8 — pddordemehha-
nism, 9 — kiiruse muutmise mehhanism, 10 — noole tdstetrummel, 11 — siinkronisaa-
tor, 12 — trummel-vedaja, 13 — hammasratas, 14 — pidur, 15 — satelliit-hammasrat-
tad, 16 — trumli hammasvod, 17 — trumli pidur
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Vaadeldava skeemi jédrgi toimub noole tdstmine ja allalask-
mine sOltumata ekskavaatori teistest liikumistest.

Ekskavaatori 3-302 (joon. 21) kinemaatiline skeem erineb
ulaltoodud skeemidest.

Liikumine kantakse mootorilt 2 iile nukksiduri 3 ja trans-
missiooni kahe koonushammasratta 5 ja 6 kaudu. Sisseliilitatud
nukksiduri 42 kaudu pannakse podrlema esimese iilekande v6ll
12, millele on kinnitatud kaks hammasratast 11 ja 41. :

Hammasratas 11 on alalises hambumises hammasrattaga 7,
mis pneumokambriga hoordsiduri 8 kaudu kannab poorlemise tile
peavintsi vollile 9. Hammasratas 41 on alalises hambumises ham-
masrattaga 39 ja selle kaudu hammasrattaga 45, mis on kinnita-
tud peavintsi volli 43 teisele osale. Arvesse vottes, et teisel juhul
kantakse poorlemine vollilt 15 hammasratta 39 kaudu iile, poor-
levad hammasrattad 45 ja 7 erinevates suundades. Liilitades sisse
siduri 1 voi 8, muudetakse peavintsi trumli 4 poorlemissuunda. Kir-
jeldatud seadme abil saab raskusi alla lasta mootori tootamisel.

Koppa (raskust) saab alla lasta ka tema enda raskuse mojul,
kui kasutada pidurit ja vabastada sidurid 1 ja 8. Otsekopaga eks-
kavaatori noole allalaskmine ja iilestdstmine on seotud kopa
surve- ja tagasitombe liikumisega, mis toimub trumli 44 abil. Vii-
mane on vabalt asetatud vollile 43. Trummel tihendatakse volliga
pneumokambriga héordsiduri abil.

Reversivollile 15 vabalt asetatud hammasrattad 16 ja 39 on
jaigalt ithendatud sidurite 14 ja 38 trumlitega ja on alalises ham-
bumises hammasratastega 7 ja 41. Uhe vo0i teise hammasratta sis-
seliilitamisel pannakse vG6ll 15 hammasrataste 16 ja 39 kaudu
poorlema iihes voi teises suunas.

Platvormi po6oramiseks kantakse pooriemine iile vollile 17
reversivollilt 15 hammasrataste 40 ja hammasratasploki 32 kaudu.
Volli 17 ja jarelikult ka poordeplatvormi poodrlemiskiirust muu-
detakse hammasratasploki 32 iimberliilitamise teel. P6ordemeh-
hanismi vollile kantakse poorlemine ilile koonushammasrataste
paari 19, volli 20, hammasratta 29 ja hammasratta 31 kaudu.
Pidurdustrumlit 18 kasutatakse volli 17 pidurdamiseks.

Horisontaalne kaiguvoll 24 kditatakse vertikaalvollilt 20
hammasrataste 29, 22, v6lli 21 ja koonushammasrataste 23 ja 28
kaudu. Nukksiduri 25 ja volli 46 kaudu kantakse liikumine iile
tagasillale 53 ja nukksiduri 25, vahevdlli 26 ja nukksiduri 27
kaudu esisillale 56. Taga- ja esisilla ratastele 50 kantakse p&or-
lemine iile peaiilekandelt, mis koosneb kahest koonushammasrat-
tast 48 ja 55. Peaililekande veetav hammasratas 55 poorleb koos
jaigalt thendatud diferentsiaali korpusega, mille teljele 47 on
vabalt asetatud koonilised satelliithammasrattad 52. Satelliidid on
alalises hambumises koonushammasratastega 49, mis on kinnita-
tud pooltelgede 51 otstele. Ekskavaatori sirgjoonelisel liikumisel
tasast teed mooda poorlevad silla molemad rattad 50 vordse kii-
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rusega. Ekskavaatori podramisel ldabib liks ratastest 50 lithema
tee, mille tottu see peab poorlema aeglasemalt. Vastavalt sellele
aeglustab enda poorlemist ka iiks hammasratastest 49. Sel juhul
koonilised satelliithammasrattad 52 hakkavad pdorlema telje 47
umber, kiirendades teise hammasratta 49 ja jarelikult ka teise
ratta 50 poorlemist. Diferentsiaal valdib rataste libisemist ekska-
vaatori liikumisel ebatasasel teel ja péérangutel.

Ekskavaatori pidurdamine toimub spetsiaalsete autotiilipi
klotspiduritega, mis on asetatud kdiguratastele 50. Otselithendus
vollide 12 ja 15 vahel kahe otsese mittereverseeritava transpordi-
kdigu saamiseks viiakse hammasratas 13 hambumisse hammas-
rattaga 10.

Hammasratta 13 sisseliilitamisel lilitub nukksidur 42 auto-
maatselt vadlja, lahutades koonushammasratta 6 vollist 12.

Draglaini ja kraana noole vintsi 'téstetrummel 33 lilitatakse
sisse nukksiduriga 36. Noole tostmisel vo1 allalaskmisel muude-
takse trumli poorlemissuunda volli 15 poorlemissuuna muutmise
teel hodrdsidurite 14 ja 38 abil.

Kui sidur 36 on sisse liilitatud, kantakse poorlemine vollilt 17
tle trumlile 33 hammasratta 35, satelliitide ja hammasvoo 34
kaudu. Hammasvoo 34 on jdigalt tithendatud kruviga, mis on kee-
ratud trumli 33 siseavasse. Trumli 33 ja spetsiaalse tugiketta
vahele, mis on lilkumatu hammasratta 35 suhtes, on asetatud laag-
ritesse ketas 37. Trummel, mis trossi tombel nihkub kruvi moéoda
edasi, surutakse vastu porkketast, mis on alati lukustatud pork-
lingiga. Mida suurem on joud trossil, seda tugevamini surutakse
trummel vastu porkketast. Seejuures tekkiv trumli ja poérksiduri
vaheline h66rdejoud on kiillaldane trumli pédrlema panemiseks
. noole tostmisel.

Noole allalaskmisel péorleb voll 17 ja koos sellega ka kruvi,
millele on asetatud trummel 33, vastupidi. Seejuures eemaldub
trummel porkkettast ja hakkab pingutama trossi. Liikudes aga
kruvi moéoda edasi, laheneb trummel uuesti porkkettale. Kruvi
tihtlasel pooriemisel muutub ka trumli péorlemiskiirus thtlaseks.
Et noole allalaskmine toimuks ohutult, asetatakse hammasratta
34 vdlispinnale alaliselt pidurdav lintpidur.

Ekskavaator 3-1513 (joon. 22, a) kopamahuga 0,15 m3 mon-
teeritakse Sassiitraktorile ABCIII-16. Ekskavaatori pohiliseks t60-
varustuseks on poordkopp ja kraana.

Ekskavaatori 3-1513 kinemaatiline skeem on toodud joon.
22, b,

Litkumine kantakse jouvotuvéllilt tile pohimehhanismidele ja
edasi kardaanvolli 8 ja Sassii raamil asuvate koonushammasra-
taste 9 kaudu vertikaalvollile 10, seejarel poordeplatvormil asu-
vate koonushammasrataste 12 kaudu vedavale ketirattale 13.
Kettiilekandega 14 pannakse alaliselt poorlema vintside voll 1.
Tostemehhanismi 3 ja tdombemehhanismi 4 trumlid lilitatakse
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sisse lintsiduritega, mis on varustatud sidurivéimendiga. Téste- ja
survetrummel seisatakse lintpiduritega.

Poorlemine kantakse iile platvormile trosspéérdemehhanismi
abil, mis vdimaldab pdorata platvormi 210—220° nurga ulatuses.
Péordemehhanismi trossi 5 otsad on kinnitatud péorderingile 11.
Tross kulgeb, nagu joonisel ndidatud, iile poorderingi 11 ja kal-
lutusplokkide 6, ning keritakse 2—3 keerdu poordemehhanismi
trumlitele 2. Trumlid 2 on vabalt asetatud vdllile 1 ja neid saab
volliga sidestada lintsidurite abil. Uhe poordetrumli sisseliilita-
misel keritakse tross 5 sellele trumlile, teise poordetrumli sisselii- -
litamisel aga teisele. Poordeplatvormile kinnitatud tross 5 sunnib
litkumisel poorduma ka poéoérdeplatvormi. Kui liilitada sisse teine
trummel 2, liigub tross ja jdarelikult ka poordeplatvorm vastupidi-
ses suunas. : :

Kallutusplokkidel 6 on vedruripatsid, mis pehmendavad p66-
rangutel tekkivaid l66kkoormusi.

Hiudraulilise ajamiga ekskavaatori 3-153 toovarustuseks on
kopp mahuga 0,15 m® Ekskavaator on monteeritud traktorile
«Belaruss» ja on varustatud otse- ja poordkopa ning kraanaga.

Ekskavaator 3-153 kinemaatiline ja hiidrauliline skeem on
toodud joonisel 23.

Traktori mootorilt 3 kantakse pooérlemine iile ka1gukast1 ja
sealt kiirendavate tilekannete 2 kaudu kahele aksiaalsele plun-
zerpumbale 1. Pumbad annavad 6lile vajaliku t66réhu (75 kG/cm?).
Oli antakse pumpadele paagist 4. Pumpadest liigub 8li jagajate 6
kolbidele. Jagajate ililesandeks on 6li juhtimine téukurite silind-
ritesse. Liilitades juhtimiskdepidemetega sisse vastavad siibrid,
suunatakse 0Oli jagajatest jousilindritesse, mille kolvivarred on
thendatud téoorganite detailidega (noolega, kopa varrega jne.).

Olivoolude suurust ja suunda torustikes juhitakse siibrite
abil. Ekskavaatoril on kaks jagajat. Jagajatel on drosselsiibrid,
mis vGéimaldavad sujuvalt reguleerida todoperatsioonide liikumis-
kiirust ja samuti ka vedeliku liikumissuunda torustikes. Jaga-
jates on spetsiaalsed vedruseadised siibrite tagasiviimiseks neut-
raalasendisse parast juhtimiskdepidemete valjaliilitamist.

Joonisel 23, b on toodud jousilindrite asetus tooseadmetel
(tootamisel otsekopaga).

Silinder 7 on Sarniirselt kinnitatud poordesambale 13, silindri
7 kolvivars aga on Sarniiri 14 abil iihendatud noolega 16. Oli
andmisel silindri 7 allossa, surutakse kolvivars valja ja nool las-
kub alla. Noole téstmiseks tuleb 6li anda silindri 7 tilaossa. Hid-
rojagajal on spetsiaalne siiber 5 noole seadmiseks «ujuvasen-
disse».

Selle siibri abil lahutatakse silindri 7 ilemine ja alumine
ruum hiidromagistraalist, mille tagajdarjel nool enda raskuse
mojul laskub alla ja tekitab seega survet pinnasele poordkopaga
tootamisel.
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Kopa varre 15 poéoramine noole otsal asuval sarn11r11 toimub
kahe jousilindriga 8.

Silindri 9 ulesandeks on kopa p6hja avamine.

Sammast 13 koos tooseadmetega pooratakse kahe Jousﬂmd-
riga 11. Samba korpus on asetatud kuullaagritele ja pannakse
poorlema ketirattalt, mis on ketiga tihendatud poordesilindrite
11 vartega. Kui silindrite 11 iiks kolvivars valjub, siseneb teise
silindri vars, kandes seega liikumise keti kaudu iile poordesam-
bale 13. Ekskavaatori vajalik stabiilsus to0tamisel tagatakse trak-
tori raamile asetatud tugitaldadega, mida juhitakse hiidrauliliste
silindrite 12 abil.

Silinder 10 on buldooseri h6lma tostmiseks ja langetamiseks.
Hoélmaga varustatakse ekskavaator 9-153 abit6ode teostamiseks.

Juhtimiskdepidemete asetamisel neutraalasendisse voolab &li
.jousilindritest jagajatesse ja nendest aravoolutorustikku ning filt-
rite kaudu keeviskonstruktsiooniga paaki 4. Paagis on vahesei-
nad, mis takistavad 0li loksumist. Seet6ttu 6li rahuneb ja sellest
eraldub tekkinud emulsioon. Paagi kaande on monteeritud filtrid
ja messingvorgust rohutasandi (6hufilter), mis iihendab paaki
valisdhuga. Jagajatest tulev 6li puhastatakse spetsiaalsesse paaki
asetatud traatfiltris, kust ta voolab Glipaaki.

Teiste ekskavaatorite kinemaatilised skeemid erinevad pohi-
liselt vahe tlalkirjeldatust.

§ 5. TOOVARUSTUS

Uhekopaliste ekskavaatorite téovarustus on kinnitatud teras-
trosside abil poordeplatvormile. Trosside abil kantakse ka liiku-
ming lle toovarustuse elementidele.

Terastrossid (joon. 24) on iga tiilipi ja méodetega ekskavaa-

\\ \\ \\
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Joon. 24, Terastrosside konstruktsioon:

a — lihepoolsete paralleelkeermetega tross,
b — ristkeermetega tross, ¢ — normaalse
trossi ristldige; kombineeritud trossi
ristldige; 1 — kiud, 2 — traadid, 3 —
stidamik
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torite (vdlja arvatud hiidraulilised ekskavaatorid) lahutamatuks
osaks.

Trossid valmistatakse suure tugevusega terastraadist. Tros-
side valmistamisel korrutatakse liksikud traadid 2 punutiseks 1.
Punutised keeratakse omakorda . kanepist (v6i traatidest) siida-
miku 3 tmber.

Trosside konstruktsiooni iseloomustavad traatide ja punu-
tiste poéimimise suund, traatide arv, nende 1dbim66t iithes punu-
tises ja punutiste arv trossis. Peale selle voivad ithe ja sama
konstruktsiooniga trossid erineda tiksteisest materjali tugevuse
poolest.

Vordse labimédduga traatidest trosse nimetatakse normaalse
struktuuriga trossideks, mitmesuguse labim66duga traatidest aga
kombineeritud trossideks. .

Uhe ja sama ldabim6dduga trosse voib valmistada mitmesu-
guse ldbim6oduga traatidest. Seetottu on traatide arv punutistes
erinev. Koige sagedamini kasutatakse trosse, mis koosnevad
kuuest punutisest, miilest igal on 19 vo6i 37 traati. Nende trosside
margid on vastavalt 6X19-+1 ja 6X37-41. Tingmaérgile juurde-
lisatud 1 téahendab, et trossil on iliks siidamik.

Ekskavaatorite juures kasutatakse laialdaselt normaalse
struktuuriga trosse 6X19 ja 6X37 ning kombineeritud trosse
6X19. Péhimargile lisatakse tihti juurde materjali iseloomustus.
Nii naiteks mark 6 X 19+ 1 — 160 tdhendab, et antud tross on
valmistatud terasest tdmbetugevusega 160 kg/cm?.

Kulunud trosside uuendamisel tuleb kinni pidada ekskavaa-
tori passis toodud juhistest.

Ohutuks tootamiseks peavad trossi otsad olema kindlalt
kinnitatud tooseadmetele ja vintsi trumlile vastavalt ekspluatat-
siooni instruktsioonile. Trossi puudulik kinnitamine v6ib p&hjus-
tada avariid ja tekitada raskeid to66nnetusi.

Otsekopp

Otsekopp koosneb neljast pdhiosast: kopast, kopa varrest,
noolest ja trossidest.

Otsekoppekskavaatori kopp on pealtvaates ristkiiliku-
kujuline ja alt veidi laiem. Korge, laiendatud eessein koos ette-
ulatuva 16ikeosaga soodustab kaevamist, tagant otstarbeka 16i-
kega kiilgseinad aga soodustavad kopa tditumist toStamisel.
Etteulatuva esiseina tilaosa (sirm) vdhendab kopa eesosa kulumist
ja soodustab kopa tungimist pinnasesse. Loikeserv ja kihvad
kaetakse kulumise viahendamiseks kd&vasulamiga 3—5mm pak-
suselt. Kopa loikeserv varustatakse 4—6 kihvaga.

Kaevamisel omab suurt tahtsust kihvade voi 16ikeserva teri-
tusnurk (joon. 25, a). Mida teravam see nurk on, seda kergem on
pinnast 16igata, kuid seda kiiremini niirinevad kihvad.
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Joon. 25. Otsekoppekskavaatori kombineeritud kopp:

a — kopa kihv; 1 — pohi, 2, 4, 6 — sdrmed, 3 — vardad, 5 — plokk, 7 — kdorvad,
8 — tugevdusvood, 9 — kihvad, 10 — liistud, 11 — riiv, 12 — reguleerlmlspoldld 13 —
hoob, 14 — kett, 15 — puks, 16 — vahetatav liist

Kopad on kolme tiitipi: keevitatud, valatud ja kombineeritud.
Kopa tilipi ja selle konstruktiivse vormi madadrab kaevatava
pinnase liik. Nii nditeks kasutatakse keskmiste ja raskete pinnaste
kaevamiseks tavaliselt kombineeritud konstruktsiooniga koppi.

Kombineeritud konstruktsiooniga kopp on toodud jooni-
sel 25. Kopa kiilgseinad on keevitatud. Eesmine sein aga on tava-
liselt valatud. Moénikord valatakse ainult eesmise seina iilaosa —
sirm, milles on spetsiaalsed pesad kihvade kinnitamiseks. Kopa
taga- ja kiilgseinad on tugevdatud ribidega 8. Kihvadel 9 on
tahapoole kitsenev saba, mis asetatakse vastavasse pessa ja Kin-
nitatakse jamedast traadist splindiga. Kulunud kihvade vaheta-
miseks eemaldatakse splindid ja voOetakse kihvad pesast vdlja.
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Pooratav poéhi 1 on riputatud hingedel tagumisele seinale
ja hoitakse suletuna riivi 11 abil. Ulestostetud kopa pohi ava-
takse riivi 11 liistu 10 pesast vdljatombamise teel. Kui kopp las-
kub alla roomikute juurde, tungib riiv alumise kaldotsaga liistu
pessa ja lukustab péhja. Et pdohi paremini sulguks, surutakse riiv
kopa pohjale puksi 15 kinnitatud vedruga ettepoole. Ekskavaa-
tori toOprotsessis riivi ots ja liistu 10 pesa alumine serv kuluvad.
Kiire kulumise valtimiseks paigaldatakse vahetatav liist 16, mis on
valmistatud kulumiskindlast terasest. Riivi sisenemise ulatust
liistu 10 pessa reguleeritakse reguleerimispoltidega 12. Kopa
tiihjendamisel tdmmatakse riiv kopast vdlja ketiga 14, mille tiks
ots on tihendatud riivi hoovaga 13, teine ots aga kopa pohja
avamismehhanismiga.

Kopp on iihendatud téstetrossiga bloki 5 kaudu, mille raam
on Sarniirselt thendatud kopa tagaseina korvadega 7. Kopp koos
varrega on ilihendatud sormega 6 ja kahe vardaga 3, mis on
tihendatud s6rmedega 2 ja 4 kopa tagaseina korvadega ja kopa
varrega.

Kopa kaldenurga p muutmiseks kopa varre suhtes on viima-
sesse tehtud kolm ava sorme 4 jaoks. Too6tamisel stigavates tran-
Seedes suurendatakse P suurust, asetades s6rme 4 tagumisse avasse,
tootamisel madalates transeedes aga kasutatakse selleks eesmist
ava.

Joon. 26. Poolimmarguse loikeservaga kihva-
deta kopp:

a — tlldvaade, b — kiilgvaade, ¢ — pealtvaade;
1 — esiserv, 2 — esisein
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Viimasel ajal on hakatud kasutama tdiustatud kujuga koppi
(joon. 26). Seesugusel kopal on pooliimar esisein 2, loogal 1 on
umardatud, ettepoole valjaulatuv profiil ja kihvadeta 16ikeserv.
‘ Loikeserv on niirinemise véltimiseks kaetud k&vasulamiga.
Pooliimara kuju tottu on esisein kiillalt tugev, lame véljaulatuv
IGikeserv tungib aga hdsti pinnasesse. Téiustatud kopad on
umbes 1,5 korda standardsetest kergemad, mis vdimaldab suuren-
dada nende mabhtu.

Kopa vars vdib olla sise- véi valistiilipi.

Sisetlilipi kopavars koosneb tavaliseli iihest talast, mis on
asetatud kahest talast koosneva noole vahele.

Valistiitipi kopavars koosneb kahest talast, mille vahel asub
nool. Nool koosneb sel juhul tavaliselt iihest karptalast.

Viikese kopamahuga (0,15—0,3 m®) universaalekskavaatori-
tel on nii kopa vars kui ka nool the talaga, mis on omavahel
sarniirselt Uhendatud s6rmega.

N ool jaguneb allosas kaheks ja moodustab all kaks teine-
teisest eemalasetsevat tugitappi, mille abil ta Sarniirselt kinni-
tatakse platvormile. :

Noole tugevdamiseks keevitatakse ta korpusse metall-lehed
(ribid). 3

Noole tilaossa on asetatud plokid kopa tostetrossidele ja noole
toste- ja langetustrossidele.

Ekskavaatoril 3-155 on kopa ja noole tésteplokid asetatud
eraldi telgedele. '

Plokid koos kuullaagrite, puksi ja kaantega moodustavad
s0lme, mis lahti votmata asetatakse noole keskossa ekskavaatori
imberseadistamisel poordkopaks. Et trossid ei libiseks plokkidelt
maha, asetatakse teigedele spetsiaalsed lehtterasest piirded.

Umberseadmisel poordkopaks kinnitatakse noole toste- ja
langetusplokid kopa varre otsale. Teistel ekskavaatoritel, nagu
ekskavaatoril 9-302 asetatakse kopa ja noole tosteplokid iihele
teljele.

Sarniiriihendustega ekskavaatoritel on nool ja kopa vars tava-
liselt unifitseeritud, s.t. neid kasutatakse tootamiseks nii otse- kui
ka poordkopaga. Ekskavaatoritel, mille kopa vars on Sarniirselt
kinnitatud noolele, antakse kopale surve noole allalaskmise teel.
Noolt tdstetakse ja langetatakse tdstemehhanismi abil. Noole
tdstetrossi vabastamisel langeb nool enda raskuse ja kopa varre
ning kopa raskuse mdjul alla ning annab surve edasi kopale.
Survejéud on séltuv toovarustuse kaalust, kopa asendist todees
ja kopa tostetrossi joust.

Ekskavaatoritel kopamahuga iile 0,3 m? hendatakse kopa
vars noolega spetsiaalse laagri abil, mida nimetatakse sadullaag-
riks. Sadullaagris v6ib kopa vars vabalt liikuda edasi-tagasi,
saades litkumise kremaljeerhammasrattalt voi spetsiaalsetelt surve-
témbetrossidelt.
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Sisetiitipi iithe talaga kopavarre konstruktsioon on toodud
joonisel 27. Kopa vars koosneb kahest karptalast 2, mis on oma-
vahel seotud tilemise ja alumise pealisega 1. Pealised keevita-
takse karptala servadele. Kopa varre kiilgpindadele kogu selle t66-
kdigu pikkuselt on keevitatud pealised 11. Kopa varre eesmine
osa on tugevdatud kiilgpealistega 4. Ava 5 kaudu iihendatakse
vars kopa tagumise seinaga, teised kolm ava aga on ette ndahtud
kopa varraste sormede asetamiseks. Kopa varre tilemisele peali-
sele on keevitatud kaks nurkrauda 3, millele on poltidega kinni-
tatud puitpruss (joonisel ndaitamata), mis kaitseb noole pea plokke
kopa 160kide eest. Alt on kopa varrele keevitatud tugi 6, millele
kinnitatakse kopa varre tombetrossi 10 kaks pingutuspolti 7.
Tross kinnitatakse kiilu abil traaversile 8. Tross pingutatakse
mutritega 9.

Kopa varre tagaosa allkiiljel on tugiliist 13, millele on ase-
tatud tombetrossi tasakaalustusplokk 12. Plaadiga 15 koos vala-
tud ploki telg kinnitatakse nelja poldiga 14 kopa varrele.

Kahe talaga noole (joon. 28) kumbki tala on kahest
karpterasest ja mitmesuguse ristloikega kiilglehtedest kokku
keevitatud. Talade allotsas on tugitapid 8 poodrdeplatvormile kin-
nitamiseks. :

L] L

Joon. 27. Ekskavaatori 3-652 iihe talaga kopavarre konstruktsioon:
1, 4, 11 — pealised, 2 — karptalad, 3 — nurkrauad, 5 — ava, 6 — tugi, 7, 14 — pol-

did, 8 — traavers, 9 — mutrid, 10 — kopavarre tdmbetross, 12 — tasakaalustusplokk,
13 — tugiliist, 15 — plaat
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Moélemad talad on pea- ja allosas lihendatud sidemetega 9.
Monedes konstruktsioonides on sidemed iileni asendatud lehte-
dega. Sadullaagri telg asetatakse laagritesse pesades 4. Laagrid
on noole taladele poltidega kinnitatud.

Ekskavaatoritel kopamahuga iile 0,3 m? antakse kopale surve
spetsiaalse soltumatu kombineeritud survemehhanismi abil.

Ekskavaatori 9-652 s6ltumatu trossiga surveskeem on toodud
joonisel 29,a. Kopa tostetrossi iiks ots kinnitatakse trumlile 1.
Seejdrel juhitakse tross tlile noole peaploki 4, kopaploki 5, noole
teise peaploki ja kinnitatakse trossi teine ots noolele. Survetross 7,
mis on iithe otsaga kinnitatud noole tugitapi juures asetsevale
survetrumlile 9, kulgeb tle sadullaagri telje vasaku ploki 8, kopa
varre 6 otsmise tasakaalustusploki 2, sadullaagri telje parem-
poolse ploki 8. Trossi teine ots kinnitatakse samale surve-
trumlile 9.

Tagasitombetross 11 kinnitatakse samuti trumlile 9. Tross
kulgeb iile keskmise ploki 8 ja kinnitatakse kopa varre eesmisele
osale. Tross 11 keritakse trumlile 9 trossi 7 suhtes vastupidises
suunas. Seega keritakse trumli 9 pooérlemisel pdaripaeva surve-
trossi molemad harud trumlile, tagasitdmbetross aga keritakse
samal ajal lahti. Kettiilekande 10 abil vdib survetrummel 9, soltu-
mata tostemehhanismist, podrelda kas paripdeva voi vastupaeva.

Surve tekitamiseks pannakse trummel 9 poorlema nii, et
survetrossi 7 harud keritakse trumlile ja kopa vars 6 on sunnitud
edasi liikuma. Kopa varre tagasitombamiseks muudetakse trumli
9 liikkumissuunda. Survejou suurus selles siisteemis ei olene toste-
trosside pingusest.

Joon. 29. Ekskavaatori 3-652 survemehhanismide skeemid:

a — sﬁl.tumatu tiilip, b — kombineeritud tiilip; 1 — tdéstetrummel, 2, 5 — tasakaalus-
tusplokld,' 3 — kopa tostetross, 4 — noole pea plokid, 6 — kopa vars, 7 — survetross,
8 t—- plokid, 9, 13 — trumlid, 10 — Kkettiilekanne, 11 — tagasitombetross, 12 — keti-
ratas
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Kombineeritud tross-survemehhanismi skeem on toodud joo-
nisel 29, b. Konstruktsioonilt erineb see mehhanism s6ltumata
tross-survemehhanismist selle poolest, et temal on llsatrummel i
mis on jaigalt ithendatud survetrumliga 9.

Trumlile 13 on kinnitatud tostetrossi 3 ots, mis soltumatu
tross-survemehhanismi korral on kinnitatud ekskavaatori noolele.
Tostetrossi teine ots on kinnitatud vintsi trumlile 1. Tross kulgeb
jarjekorras iile noole parempoolse peaploki 4, kopa ploki-5 ja
noole vasaku peaploki, Vaadeldav konstruktsioon vd&imaldab
saada sbltuvat surveliikumist. Kui mitte pidurdada ketiratast 12 ja
jarelikult ka trumlit 9, mis on ithendatud kettiilekande 10 ketirat-
taga, siis hakkab tdstetrossi 3 pingutuse t6ttu trummel 13 pdoI-
lema, tommates endaga kaasa temaga Uhendatud trumli 9.

Trummel 9, mis on survetrossi 7 abil tthendatud kopa var-
rega 6, sunnib seda t66tama surve all. Sama liikumist on véima-
lik saavutada ka soOltumatult, kui liilitada sisse peavintsi surve-
ketiratta 12 sidur. Kopa varre tagasittmbamine toimub samuti
nagu soltumatu survesiisteemi korral.

Joonisel 29, b toodud kombineeritud survemehhanismi on
voimalik kergestl iimber seadistada sdltumata siisteemiks. Selleks
on vaja tostetrossi 3 ots survetrumlilt iile viia noolele.

Poordkopp

Poordkopp (joon. 30) koosneb kopast 6, kopa varrest 4, noo-
lest 8, lisatoest 10 ja trossidest.

Poérdkoppekskavaatori kopp 6 on jdigalt kinnitatud kopa
varre otsa, kopa vars aga on Sarniirselt iihendatud noole peaga.
Kopa varre iilemisel konsoolosal asub noole tostetrossi 1 plokk 2.
Tostetross 1, moodustades poliispasti, kinnitatakse tdstevintsi
trumlile. Témbetross 7 kulgeb iile juhtplokkide 9 noolel, iile ploki
5 kopal ja kinnitatakse tombetrumlile.

Kopa varre amortisaatori 3 tilesandeks on vdaltida varre 160ke °
noole pihta kopa heitmisel téocesse.

Lisatugi 10 kinnitatakse Sarniirselt poordeplatvormil asuva-
tele spetsiaalsetele kérvadele. Toe tdstenurka muudetakse noole
t6stevintsi trossi abil.

Joonisel on ndidatud tGmbetrossi 7 selline seade, kus trossi
iikks vaba ots on kinnitatud nooleie. Kbige ratsionaalsemaks aga
loetakse tdmbetrossi otsa kinnitamist péordeplatvormile allapoole
noole tugitapi telge, nagu see on ndidatud joonisel 31. Selline
seade suurendab survejoudu ja soodustab kopa pinnasesse tungi-,
mist.

Paljudel universaalekskavaatoritel on unifitseeritud téévarus-
tus. Unifitseeritud toovarustuse eelis seisneb selles, et vastavalt
tootmglmustele saab ekskavaatorit kiiresti timber seadlstada kas
otsekopaks voi poordkopaks.
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Péordkoppekskavaatorite kopad on sagedasti vdaikese voimsu-
sega ekskavaatoritel (kuni 0,3 m?®) unifitseeritud, s. t. kasutatakse
uht ja sama koppa nii otse- kui ka péordkopa varustuses.

Ekskavaatorite viimaste mudelite hulgas esinevad ikka sage-
damini kaarekujulise l6ikeservaga kihvadeta kopad.

Et soodustada kopa tootingimusi kaevamisel, kasutatakse
seadet, mis koppa poorab varrel kaevamise ajal. Joonisel 31 on
toodud ekskavaatori 3-155 kopa pooramise seade. Kopp 1 on
Sarniirselt kinnitatud kopa varrele 3 ja varraste 2 abil noolele 4.
Varras kinnitatakse kopale ja noolele Sarniiride abil. Kuna kopa
varre ja varrasie kinnitusSarniiride teljed noolel ei iihti, p66rdub
kopp kaevamisel jark-jargult, ilma et 16ikenurga suurus muutuks.
See vahendab pinnase takistust kaevamisel ja samuti mootori

Joon. 30. Ekskavaatori 3-652 kopp:

1-— tostetross, 2, 5, 9 — plokid, 3 — amortisaator, 4 — kopa vars, 6§ — kopp, 7 —
tombetross, 8§ — nool, 10 — lisatugi (harktugi)
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Joon. 31. Poordkoppekskavaatori 3-155 podratav kopp:
1 — kopp, 2 — vardad. 3 — kopa vars, 4s— nool

voimsuse kadu kopa pohja ja pinnase vahelise hdordejou iileta-
miseks.

Lisatugi voi eesmine tugi (vt. joon. 30) asetatakse ekskavaa-
torile tootamiseks poordkopaga. Ilma lisatoeta vOi mdéne muu
kallutusseadmeta ei saa lasta noolt kiillaldaselt alla.

Lisatugi kujutab endast torudest voi mingist teistsuguse pro-
fiiliga materjalist keevitatud raami, mis kinnitatakse Sarniirselt
korvadele poordeplatvormi eesmisel osal. Ulaossa asetatakse telg
koos plokkidega. Plokid moodustavad polispasti (liittali), mille
abil hoitakse lisatugi vajaiikus asendis.

Draglain

Draglain koosneb noolest, kopast koos detailidega, riputus-.
seadisest ja trossidest (toste-, tdmbe- ja kallutustrossid) ja témbe-
trossi juhtplokkidest. Vdikese ja keskmise suurusega draglaini
kopad (joon. 32, a) on kombineeritud v6i keeviskonstruktsiooniga
ja valmistatud koérge mangaanisisaldusega terasest.

Kopp riputatakse kahele tosteketile 3, mis kinnitatakse korva-
dega 6 ja haakidega 5 kopa kiilgseintele. Korvad 6 keevitatakse
kopa tagaseina ldhedale, nii et tdmbetrossi 9 vabastamisel voiks
kopp vabalt poorduda vertikaalasendisse. Ulaosas XKkinnitatakse
tosteketid tihjendusploki 2 kestale, millega on iithendatud toste-
tross 1. Et ketid ei takistaks kopa kummutamist, asetatakse nende
vahele vaheliist 4. Kopa ilaosas paikneb look, mis wulatub
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veidi lle l6ikeserva. Look annab kopale vajaliku jédikuse, soodus-
tab kihvade tungimist pinnasesse ja kopa kummutamist selle
tihjendamisel. Looga kiilge on keevitatud .v6i needitud kor-
vad 10 tombekettide 7 kinnitamiseks. Kettide 7 eesotsas on
thenduslili 8, millele kinnitatakse tombetross 9 ja tiihiendus-
tross 13.

Tiuhjendustross 13 kulgeb  ile tiihjendusploki 2 ja kinnita-
takse kopa looga kérva 12 kiilge. Tiihjendustross hoiab koppa
toste- ja tombetrosside pingutamisel horisontaalasendis. Tombe-
trossi 16dvenemisel vdaheneb joud tiihjendustrossis ja kopp laheb
kummuli. Tihjendustrossi pikkus peab olema tdpne. Kui tiihjen-
dustrossi pikkus on Gige, siis eemalduvad kopa tostmise ajal pin-
nasest esialgu kopa kihvad ja seejdrel tagasein. Sel juhul on pin-
nase kadu kopa eemaldumisel tooeest vdike. Uhtlasi tuleb jalgida,
et ekskavaatori poordumise ajal tithjendamiskohta asetseks kopa
pohi horisontaaltasapinna suhtes kaldu 8—12°.

Kopa pinnasesse tungimise ulatus maddratakse pinnase ise-
loomu ja kopa kaalu jargi. Raskete pinnaste kaevamiseks kasuta-
takse raskekaalulisi koppi. Too6tamisel rasketel pinnastel vGib
liiga kerge kopp kummuli minna. Kopa stabiilsus neil juhtudel
saavutatakse tombekettide kinnituskohtade madalamale asetami-
sega. Joonisel ndidatud kopa juures tuleb selleks korva 10 sil-
mus umber asetada, nagu on ndidatud punktiiriga. Antud asendis
Olg ¢ vaheneb suuruseni ¢; ja kopa kummutamiseks vajatakse
tombetrossilt suuremat joudu.

Pooliimara pohjaga ja loikeservaga ning etteulatuva kesk-
osaga kopp on toodud joon. 32, b.

Pooliimaras kopas ei suruta pinnas liialt kokku. Peale selle ei
voimalda kopa kuju liialt kobestada pinnast. Selle tagajarjel on
energia kulu 1 m® pinnase kaevandamisel vaiksem kui kihvadega
varustatud tdisnurksete koppade kasutamisel.

Et tdmbetrossi oigesti trumlile kerida ja vdaltida trossi hoor-
dumist vastu poordeplatvormi, on platvormi eesmisse ossa aseta-
tud thises raamis paiknevad juhtplokid ja rullid (joon. 33).

Raam 6 kinnitatakse poordeplatvormile keevitatud kronstei-
nile liikumatu telje 9 abil, mis splinditakse v6i kinnitatakse pol-
diga raami kronsteinile. Raam 6 voib poorduda sellel teljel asu-
vas kahes pronks- voi malmpuksis. Kaks kaldplokki 8 ja kaks
vertikaalplokki 3 on asetatud raami 6 kinnitatud telgedele 1 ja 7.
Kaks telgedele 4 asetatud vertikaalrulli 5 sunnivad trossi kiilg-
kaldumisel kogu raami poérduma telje 9 tumber. Et kergendada
ja lihtsustada trossiilekande konstruktsiooni, asendatakse rullid 5
sagedasti vahetatavate malmkatetega varustatud vertikaalsete
poskedega.

Plokkide ja rullide laagrite Olitamiseks on telgedes piki- ja
ristkanalid, samuti ka madadrdeniplid- 2, mille kaudu surutakse
madre sisse kdsipritsiga.
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Joon. 3Z. Dragiaini kopad:

a — ristkilikukujuline, kihvadega, b — poolringikujuline, 16ikeservaga; 1 — tdste-
tross, 2 — tlihjendusplokk, 3,7 — ketid, 4 — vaheliist, 5 — vaheliilid, 6, 10, 12 — kor-
vad, 8 — lihendusliili, 9 — tdmbetross, 11 — look, 13 — tiihjendustross
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Joon. 33. Draglaini
tombetrossi suunamine:
1, 4,7, 9 — teljed, 2 —
maéadrdeniplid, 3; 8 —
plokid, 5 — rullid, 6 —
kest 9

Draglaini nool (joon. 34, a) on enamasti sorestikkonstrukt-
siooniga, mis koosneb torudest voi nurkterasest pikivarrastest 1
ja poikvarrastest 2, mis keevitatakse tavaliselt vahetult pikivar-
raste kiilge. Nool laieneb tugitappide suunas (pealtvaates).

Draglaini noole tegevusraadiust saab suurendada lisasektsi-
oonide (vaheliilide) juurdelisamise teel. Vaheliiliga noole skeem
on toodud joon. 34, b. Sektsioonid voib iihendada omavahel joo-
nistel 34, ¢, d, e toodud viisidel. Sektsioonide Sarniirne iihenda-
mine 6n naidatud joon. 34, c. Seilisel iihendamisel on $arniirid 3
ihendatud noole pikivarrastega 1 ja pdikvarrastega 2. Joonisel
34, d-on ndidatud sektsioonide aarikiihendus. Igale pikivardale 1
on kiilge keevitatud aarik 4, milles on avad. Adrikud iihenda-
takse poltidega (joonisel nditamata). Mutrid fikseeritakse kontra-
mutritega vOi asetatakse nende alla vedruseibid. Ei ole lubatud
kasutada polte ilma seibide v6i kontramutriteta, sest see noérgen-
dab poitliiteid. Uhendamine pealistega 5 (joon. 34, e) toimub pol-
tidega i_mis seovad tugevasti noole pikivardad 1 neljast kiljest.
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Joon. 34. Draglaini nool:

a — kahest sektsioonist koosneva noole iildvaade, b — noole skeem koos pikendiga,
¢ — sektsioonide 3arniirithendus, d — sektsioonide &dérikiihendus, e — sektsioonide
kinnitamine pealistega; 1 — véod, 2 — vore, 3 — Sarniirid, 4 — &&rik, 5 — pealis, -
6 — poldid

Noole iilemisse otsa (peasse) monteeritakse tostetrosside plo-
kid. Plokkide arv on soltuv kopa riputussiisteemist. Nii nditeks
kopa riputamisel iihele trossile monteeritakse peasse iiks plokk,
riputamisel kahele harule aga kaks plokki. Vaikese vGimsusega
draglainide plokid on konstruktsioonilt sarnased otse- vo6i p6ord-
koppadega varustatud ekskavaatorite plokkidega. Draglainiga
tootamisel kasutatakse ainult iiht plokki (vasakut), teine plokk
aga hoitakse tookorras, sest seda vajatakse tootamisel kraanana
voi greiferina.
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Greifer

Greiferit kasutatakse vdikeste siivendite ja aukude kaevami-
seks, veekogude puhastamiseks, samuti ka laadimistoodeks mit-
mesugustes puistmaterjalide ladudes.

Greiferi (joon. 35) toovarustus koosneb noolest 8, kopast, pin-
gutusseadisest 5 ja trosside siisteemist.

Greiferi nool ei erine konstruktsioonilt draglaini noolest.

Greiferit juhitakse trumlitega 2 ja 1 ning sulgemistrossiga 4
ja tostetrossiga 3. Trossi 4 10dvendamisel avaneb kopp ja laskub
sellises seisundis alla, kuni puutub kokku laaditava materjaliga
(asend I). Seejarel kui tross 3 on l6dvendatud ja trummel 2 sisse
lilitatud, suleb tross 4 kopa louad, mis haaravad materijali (asend
II). Lougade sulgumise jdrel keritakse molemad trossid vordse
kiirusega peavintsi trumlile, tostes suletud greiferi tles (asend
).

Greiferit voib avada igal ajal, seisates trumli 1 ja 16dvenda-
des trossi -4 (asend IV), v6i pidurdades trumlit 2 ja kerides trossi
3 trumlile 1.

Et valtida trosside 3 ja 4 keerdumist greiferi téstmisel vo6i lan-
getamisel, kinnitatakse kopale pingutustross 6, mis on iithendatud
pingutusseadisega. Pingutustrossi iiks ots on iihendatud kopaga.
Tross kulgeb iile noole keskossa asetatud plokkide 7, ning ta teine
ots on iihendatud -pingutusraskusega 5, mis liigub noole sees asu-
vas suunajas. Pingutusraskus hoiab trossi 6 vajalikult pingul ja
takistab seega trosside 3 ja 4 keerdumist. Pingutusraskuse 5 kdigu
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Joon. 35. Greiferekskavaator:

I,. i1, 111, IV_— greiferi asendid; 1, 2 — trumlid, 3, 4 — lukustav ja tdstetross, 5 —
pingutusseadis, 6 — pingutustross, 7, 10 — plokid, 8 — nool, 9 — 16uad, 11 —
vardad, 12 — pea
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pikkus ja pingutustrossi pikkus on soltuvad greiferi tGstekorgu-
sest. Monedes kraana toovarustusega ekskavaatorites v6ib pingu-
tustrossi pingutada kopa pohja avamismehhanismi trumliga voi
spetsiaalse trumliga, mis on asetatud noolele ja vedru abil h01ab
trossi alati pingul.

Greileri kopp koosneb kahest Sarniirselt omavahel iihendatud
I6uast 9, mille Sarniiride teljele on asetatud plokid 10. Need moo-
dustavad alumise pea. Neli varrast 11 ithendavad louad tiilemise
peaga 12. Lougade sirmid on ménikord varustatud hammastega.
Creiferi kopad, mis on ette ndahtud kergeteks laadimistoddeks, on
hammasteta. Toste- voi hoidetross kinnitatakse greiferi iilemisele
peale. Sulgemistross 4, mis kulgeb ile tlemise ja alumise pea
plokkide, moodustab liitploki. Liitploki harude arv vo6ib t66tingi-
mustest sbltuvalt olla kahest kuni neljani ja rohkem. Tdéste- ja
sulgemistrossid kulgevad iile noole pea plokkide ja kinnitatakse
vastavalt vintsi toste- ja tdmbetrumlitele. Sulgemistrossi 16dven-
damisel avanevad kopa louad alumise pea raskuse mojul, mis
moodustab poole kogu kopa raskusest. Vaadeldud konstruktsioo-
niga koppi nimetatakse kahetrossilisteks. - ;

On veel olemas spetsiaalsete lougadega greiferkoppi. Lou-
gade kuju ja nende arv on sdltuvad teostatava t66 iseloomust ja
laaditava materjali liigist.

Kraaha

Kraana toovarustusega ekskavaatoreid kasutatakse laialda-
selt laadimis- ja montaazitoodel. Selliste ekskavaatorite toste-
joud muutub soltuvalt noole valjaulatusest ja maaratakse kraana
stabiilsuse ja tema sOlmede tugevuse jargi. Noole viljaulatuse
suurendamise! vdaheneb tostejoud.

Kraana (joon. 36) toovarustus koosneb noolest 1, konksust
koos plokiraamiga 3 ja trossidest. Kraanal kasutatakse tavaliselt
samasugust noolt nagu draglainilgi. Noolt v6ib pikendada lisa-
lilidega 2. Montaazitéodel aga varustatakse nool spetsiaalse
nokaga 5, ‘mis suurendab noole tegevusraadiust ja vo&imaldab
materjale ette anda kaugele iile ehitatava seina. Nokk Kinnita-
takse Sarniirselt noole pea plokkide teljele ning iihendatakse
noolega terasvarraste voi trossiga 4.

Suuremal osal kraana téovarustusega ekskavaatoritel kinnita-
takse trossi 4 ots noole tugitapi juurde. Selliste ekskavaatorite
pohilisteks t6omootmeteks on noole pikkus L, s. 0. vahemaa noole
tugitapist kuni pea plokkide teljeni, raskuse tostekorgus H (kau-
gus maapinnast kuni suurima koérguseni, milleni voib tésta ripu-
tuskonksu) ja raskuse vdljaulatuvus (kaugus tostetdva raskuse
raskuskeskmest kuni ekskavaatori poordeteljeni).

Kraana peamiseks iseloomustajaks on tema tdstejoud, mis
vastab suurimale raskusele, mida suudab tosta kraana, jadades see-
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Joon. 36. Kraanaekskavaator 3-302:
1 — nool, 2 — pikend, 3 — konks koos plokirattaga, 4 — noka tross,
5 — nokk

juures veel kiullaldaselt stabiilseks. Suurim tostejoud vastab noole
vahimale vdljaulatusele. Noole vdljaulatuse suurendamisega vahe-
heneb kraana téstejoud.

Et nool tostetava raskuse trossi purunemisel ei kukuks
umber, antakse kraana toovarustusega ekskavaatoritele kaasa
spetsiaalsed teleskooptoed, samuti ka raskuse tostekorguse auto-
maatsed piirajad.

Kraana vajalik =tab1usus tootamise ajal saavutatakse spet-
siaalse tdstejou piirajaga, mis annab juhile hoiatussignaali voi
seiskab ekskavaatori mehhanismid, kui raskus fletab piirkoor-
muse.

Kraana tosteseadis on toodud ]oonlsel 37. See koosneb konk-
sust 1, plokist 6 ja kahest pdsest 5, millesse on jdigalt kinnitatud
telg 7 ja konksu traavers 2. Plokk 6 on kuullaagritel asetatud tel-
jele 7. Konksu tlilemine ots 3 on keermetatud, millele keeratakse
spetsiaalne mutter 4. Mutri lahtipoordumist takistab stopper. Mut-
ter toetub tugikuullaagri kaudu traaversile. Seetottu saab konk-
cule riputatud raskust vabalt péorata, ilma et tdstetross keerduks.
Raskust voib riputada plokke ldbiva trossi kahele, kolmele, nel-
jale v6i rohkemale harule. Kui raskus riputatakse kahele harule,
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Joon. 37. Kraana tostekonks:

a — tostekonks, b — kahekordse ta-
liga trosside seade skeem, ¢ — kol-
mekordse taliga trosside seade skeem, |,
d — neljakordse taliga trosside seade
skeem; 1 — konks, 2 — traavers, 3 —
konksu varras, 4 — mutter, 5 — ra-
kise pdsed, 6 — plokk, 7 — telg

kinnitatakse trossi ots noolele, kolmele harule riputamisel aga
konksu raamile. Kui soovitakse raskust riputada veel rohkema-
tele harudele, on vaja suurendada plokkide arvu.

§ 6. POURDEPLATVYORM JA TUGI-POORDESEADE

Poordeplatvorm on ette ndhtud toovarustuse paigaldamiseks.
Platvormil asub suurem osa ekskavaatori pohimehhanismidest,
harktugi ja abiseadmed.

Platvormid on valatud, keevitatud voi kombineeritud konst-
ruktsiooniga. Nad peavad olema kiillaldaselt jdaigad ning ei tohi
olla deformeerunud. Selleks varustatakse platvorm tugevdusribi-
dega voOi kasutatakse jamedatest taladest sorestikku.

Joonisel 38 on toodud keeviskonstruktsiooniga poordeplat-
vorm. See koosneb kahest pikitalast, millele on keevitatud verti-
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kaalsed plaadid 6, mis moodustavad mehhanismide aluse, ja ees-
misest karptalast. Talad on pealt kaetud lehtterasega 9. Sama
lehtterasega on platvorm kaetud ka alt. Teraslehtede vahel on
keevitatud tugevdusribid konstruktsiooni tugevdamiseks. Talad ja
tugevdusribid koos alumise ja pealmise kattega moodustavad kin-
nise karbi, millesse on paigutatud péérdemehhanismi ja osalt ka
kdigumehhanismi ajamid. V6llide labimiseks on platvormi peal-
mises ja alumises kattes avad, millesse asetatud valatud teraspuk-
sid on keevitatud teraslehtede kiilge. Et voimaldada juurdepdasu
hammasiilekannete detailidele nende {iilevaatusel voi lahtivotmi-
sel ja kokkumonteerimisel, on karp varustatud kaantega.

Plaatidest 6 moodustatud alusele on keevitatud peavintsi ja
tema reversmehhanismi laagrite 4 ja 5 mahavdetavad korpused.
Platvormile on keevitatud karter 2, millesse monteeritakse revers-
mehhanism. Korpus 3 on reversi horisontaalvolli paigaldamiseks.
Platvormi tagaossa on keevitatud alused 1 mootori asetamiseks.
Platvorm 16peb keevitatud karbiga 10, mille siseruum on vahe-
seintega jagatud liksikuteks kambriteks. Keskmisi kambreid kasu-
tatakse kiitusepaakideks.

Karbi taha on kinnitatud vastukaal to6tamiseks pikendatud
noolega draglaini té6varustusega voi kraanana. Platvormi pare-
mal ja vasakul kiiljel on kronsteinidele kinnitatud kulgplaadld o
mis soodustavad mehhanismide teenindamist.

Joon. 38. Ekskavaatori 3-652 péérdeplatvorm:

1 — mootori alus, 2 — reversi karter, 3, 4, 5 — laagrite korpused, 6 —
vertikaallehed, 7 — Kkiilgplaadid, 8 — korvad, 9 — {ilemine plaat, 10 —
keevitatud karp
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Platvormi alumisele plaadile on keevitatud ringikujulised
roopad platvormi asetamiseks ekskavaatori alumisele raamile.

Joonisel 39 on toodud ekskavaatori 3-155 platvorm. Seda
tutpi platvormi pohiliseks isedrasuseks on paksude kiilgplaatide
puudumine, vints on asetatud spetsiaalsetele alustele ja reversi
karter ettepoole.

Ekskavaatoritel kasutatakse kolme tiilipi tugi-poordesead-
meid: kahepoolse toimega koonushaarderullidega, mis on aseta-
tud telgedele poordeplatvormi kronsteinides; tihepoolse toimega
haarderullidega ja tugikuulide v6i -rullidega, mis on asetatud
suletud kestadesse.

Esimest tiilipi tugi-po6rdeseade on ndidatud joon. 40, a. P66r-
deplatvormil 3 on kronsteinid 8, mis on poltidega kinnitatud voi
keevitatud platvormile. Kronsteinidele on telgede 10. abil kinni-
tatud haarderullid 2. Poéordeplatvormi poorlemisel veerevad rul-
lid tugiringi mo6oda, mis on kinnitatud alumisele raamile 1.

Poordering on varustatud sisemise hammasvodga 6, millega
hambub pooérdemehhanismi alumine hammasratas. Poordeplat-

Joon. 39. Ekskavaatori 3-155 poéordeplatvorm koos harktoega:
1 — plaat-vastukaal, 2 — toed peasiduri asetamiseks, 3 — alus, 4 — harktoe

plokid, 5 — harktoe tagumine liikuv varras, 6 — harktoe eesmised toed,
7 — vasakpoolne platvorm, 8 — esilaterna kest, 9 — korvad noole kinnita-
miseks, 10 — korv péordkopa tdmbetrossi otsa kinnitamiseks, 11 — revers-

mehhanismi karter
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vorm tsentreeritakse alumisele raamile’ I kinnitatud kesktapi 4
abil. Kesktapi puks 5 on liikumatult kinnitatud péérdeplatvormile.
Ekskavaatori normaalsel to6tamisel, mil téstetrossi pingutus
on suhteliselt vdike, surutakse koéik haarderullid 2 poorderingi
alumise pinna vastu. Kui aga t&stetrossi pingutus suureneb, toe-
tuvad tagumised haarderullid tugiringi iilemisele, eesmised haar-
derullid aga alumisele voole, takistades seega platvormi kaldu-
mist. Tugirullide ja tugiringi tugipindade vahelist pilu reguleeri-
takse mitmesuguse paksusega vahelehtedega 9.

Teist tilpi tugi-poordeseade on toodud joon. 40, b. Poorde-
platvorm 3 on varustatud ringroopaga 11 (v6i kahest osast koos-
neva ringroopaga). Kcormus kantakse platvormilt alumise raami
tugiroopale 12 tugirullide 7 kaudu, mis on asetatud kesta (tugi-
poordering).

Poordeplatvorm on tsentreeritud kesktapi 4 abil.

Poordeplatvormi kaldumise véltimiseks tostetrosside suure
koormuse korral on paigaldatud haarderullid 2, mis votavad vastu
kallutusjoud.

Kronsteinile asetatakse sdrme 15 abil balanssiir 13. Kaks koo-
nilist haarderulli on puksidel vabalt asetatud telgedele 10. Et tugi-
poordeseade tootaks normaalselt, ei tohi rullide ja tugiringi tle-
mise pinna vaheline pilu iiletada 2 mm. Tagumiste rullide ja tugi-
ringi tilemise v66 vahelist pilu reguleeritakse sérme 15 pooramise
teel vajaliku nurga vorra. Sorme kaela telg, millele on asetatud
balanssiir, on kronsteinile asetatud kaelte telgede suhtes nihu-
tatud, s. t. kaelad asetsevad ekstsentriliselt. Stopper 14 takistab
sorme 15 poordumist kronsteinis. Rullide laagreid maaritakse tel-
gedes 10 olevate avade kaudu. ,

Kuulidel té6tav tugi-poordeseade on toodud joon. 40, c. Eks- °
kavaatori alumisele raamile 1 on asetatud hammasvds 6, milles
on ringsoon. Péordeplatvormile on kinnitatud rongad 16 ja 17.
Hammasv6o ringsoone 6 ja rongaste 16 ja 17 vahele paigutatakse
kuulid. Seega on kuulid paigutatud kolme rénga vahele. Sellise
konstruktsiooni korral on platvormi timberminek voéimatu. Kogu
kallutuskoormuse vétavad vastu kuulid. Viimased asetatakse tihe-
dalt Uksteise korvale voi siis spetsiaalsesse hoidjasse — separaa-
torisse, nagu kuullaagrites. Poordeplatvorm tsentreeritakse sel
juhul alumise raami telje suhtes tugi-poordeseadise enda poolt.

Rongad 16 ja 17 ihendatakse omavahel poltidega ja kinnita-
. takse ekskavaatori poordeplatvormile. Té6ea pikendamiseks val-
- mistatakse molemad rongad ja hammasvoo tugevast terasest, to6-
pinnad-aga karastatakse ja lihvitakse. Tugi-poordeseadmes kasu-
tatakse standardseid kuullaagri kuule.
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-§ 7. PEASIDURID

Peasidurite abil tihendatakse mootori v6ll ekskavaatori pea-
transmissiooniga. Need sidurid asetatakse ekskavaatoritelé, mis
on varustatud sisepdlemismootoritega. Sidurid véimaldavad lahu-
tada peatransmissiooni ilma mootorit seiskamata, samuti ka vélja
lilitada mehhanismid mootori kdivitamise ajal. Peale selle piira-
vad sidurid tilekoormusi, mis tekivad kaevamisel, edasiliikumisel
jne. Koormuse piiramiseks reguleeritakse sidur tdpselt ettendh-
tud joule, mille tletamisel ta hakkab libisema. Sel viisil hoitakse
ara ekskavaatori mehhanismide murdumised ja trosside purune-
mised.

Ekskavaatorile 3-652 (joon. 41) asetatud peasidur kuulub iihe-
kettaliste hoordsidurite liiki.

Mootori hoorattalt 6, mis asetseb vantvollil 3, kantakse poor- -
lemine elastsete tithendusliistude 1 ja ketta 2 kaudu iile nuutvol-
lile 4. Nuutvéll 4 on asetatud laagritesse 5 ja 28. Laager 5 on pai-
gutatud liikumatusse korpusse 11, mis on kinnitatud mootori kar-
terile dadriku 7 abil. Koos volliga 4 poorlevad vedav tugiketas 13,
vedav surveketas 15 ja survepuks 22.

Vedavate ketaste 13 ja 15 vahel on veetav ketas 14, mis on
rull-laagritel asetatud vollile 4. Rull-laagri siserdngas on aseta-
tud nuutpuksile, mis liigub vo6lli 4 nuutidel. Nuutpuksi ja veda-
vate ketaste 13 ja 15 vahel asuvad tagasitombevedrud 17, mis
pliiavad valja liilitada peasiduri, s. t. tekitada vedavate ja vee-
tava ketaste hoordepindade vahele pilu.

Siduri sisselilitamiseks pooratakse hooba 24 vastupdeva. See-
juures paigutub selle hoova tilemine ots koos réngashoovaga 20
vasakule. Rongashooval asuvad sormed 19 nihutavad samas suu-
nas survepuksi 22, mis vetruvate vaheliilide 18 abil poorab sar-
niirselt ristmikule 23 Kkinnitatud survenukke 16 ja paigutab
vedava surveketta 15 vasakule. Veetav ketas 14 surutakse veda-
vate ketaste 15 ja 13 vahele ja hakkab poédrlema koos nendega
Veetavalt kettalt 14 kantakse liikumine elastsete ithendusliistude
27 ja ketta 12 kaudu ile neljarealisele ketirattale 10. Ketas 12 on
asetatud laagritele 9, mida Olitatakse kanalite 8 kaudu. Edasi
pannakse neljarealise keti abil péorlema peatransmissioon.

Joonisel 41, b on toodud siduri sisse- ja wvaljaltulitamise '
skeem. Detailide tdhistused skeemil on samad mis joonisel 41, a.
Sisseliilitatud seisundis (vasak skeem) on survepuks 22 paiguta-
tud darmisse parempoolsesse asendisse, vetruvad vaheliilid 18 aga
koos survenukkidega 16 asuvad asendis II; seejuures ei ole vet-
ruvad vahelilid 18 kokku surutud, vaid asetsevad vabalt (asend
I). Sel juhul on veetava ketta 14 ja vedavate ketaste 13 ja 15
vahel pilud.

Siduri sisseltilitamiseks surutakse kettad teineteise vastu,
nii et nende vahele ei jadks pilu. Selleks nihutatakse puks 22
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Joon. 41. Ekskavaatori 3-652

peasidur:
a — peasiduri {ilevaade, b —
siduri lilitusskeem; 1, 27 — elast-

sed iihendusliistud, 2, 12, 13, 14,
15 — Kkettad, 3, 4 — vollid, 5, 9,
28 — laagrid, 6 — hooratas, 7 —
ddrik, 8 — olikanalid, 10 — Kketi-
ratas, 11 — korpus, 16 — nukid,
17 — vedrud, 18 — vetruvad vahe-
lilid, 19 — sdrmed, 20, 24, 25 —.
hoovad, 21 — mutter, 22 — surve-
puks, 23 — ristmik, 26 — polt



hoova abil piki volli vasakule. Vetruvad vahelilid 18 koos surve-
nukkidega 16 poorduvad, asudes jarjekorras asendisse Il ja IV ja
suruvad vedava ketta 15 veetava ketta 14 vastu ja viimase vastu’
ketast 13 (vt. parempoolne skeem). Nukkide 16 poordumise ajal
surutakse vetruvad vahelilid 18 kokku (asend V), saavutades
maksimaalse surve vaheasendis III. Sellist seisu nimetatakse sur-
nud seisuks. Ldabinud surnud seisu, hakkavad vetruvad lilid 18
jalle 16dvenema (asend IV).

Kui vetruvad vaheliilid labisid surnud seisu, saab peasidurit
sisse liilitada ainult sel juhul, kui survepuksi 22 surutakse pare-
male. Siduri valjalilitumine ei ole vdimalik, sest vetruvaid vahe-
lilisid kokkusuruv joud takistab nende tagasiminekut iile surnud
‘seisu.

Ketaste 13, 14 ja 15 hoordepindade vaheline pilu peab olema
reguleeritud selliselt, et peasjduri sisseliilitamisel ldheksid vetru- -
vad vaheliilid iile surnud seisu, s. t. lile asendi, kus nad on -volli
4 teljega risti. Sel juhul on sidur sisse lilitatud lisasurveta puk-
sile 22. :
Sidurit reguleeritakse vastavalt friktsioonkatete kulumisele.
Reguleerimisel seatakse ketastevaheline pilu selliseks (kui sidur
on valja lulitatud), et oleks voimalik sidurit taielikult valja liili-
tada, kui survepuks 22 asub darmises parempoolses asendis, ja
suruda sidurikettaid tihedalt teineteise wvastu puksi &armises
vasakpoolses asendis, kusjuures ei tohi esineda siduri isevalja-
lilitumist.

Ketastevahelise pilu reguleerimisel keeratakse ristmikku 23
koos puksiga 22 vollile kinnitatud mutril. Siduri reguleerimiseks
16dvendatakse spetsiaalne polt, mis pingutab ristmiku I6hestatud
puksi. Ristmik keeratakse nii, et nukid toetuksid survekettale ja
et veetava ketta ja friktsioonkatete vaheline summaarne pilu
oleks 0,5 mm. Kui sidur ei ole digesti reguleeritud, hakkavad ket-
tad Ilibisema ja sidur kuumeneb tugevastl. Parast reguleerimist
keeratakse polt kinni, surudes kokku v6lli 4 mutril asuva l6hes-
tatud puksi ja fikseerides ristmiku vastavasse asendisse.

Peasiduris on ette ndhtud seade, mis laseb koormuse jarsul
tousmisel sidurit libiseda. See on vajalik lilekoormuse viltimiseks
ekskavaatori mehhanismides. Seadmel on tugiseib ja ketasvedrud,
mis on asetatud ketaste 12 ja 13 vahele. Ketasvedrud reguleeri-
takse poordemomendile, mis on diisli pé6rdemomendist 20—30%
suurem. Ketasvedrude reguleerimiseks keeratakse mutter 21 tdie-
likult kinni ja seejérel 0,5—1,5 poodret tagasi ning fikseeritakse
seibiga.

Peasidurisse on asetatud kaitsepidur, mille klots. on Sarniir-
selt kinnitatud hoovale 25 ja surutakse siduri vadljalilitamisel
ketta 12 silindrilise vélispinna vastu. Joud kantakse hoovale 25
iile reguleerimispoldi kaudu, mis on seatud sellisesse asendisse,
et juhtimishoob siduri valjaliilitamisel toetuks poldile. Kaitse-
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Joon. 4Z. Ekskavaalori 3-155 peasidur:

1, 9, 12 — laagrid, 2 — hooratas, 3 — hoovad, 4 — reguleerimispoldid, 5 — voll, 6 —
kahvel, 7 — vo6ll, 8 — kiilrihmaratas, 10, 13 — vedrud, 11 — survepuks, 14 — surve-
ketas, 15 — veetav ketas

pidur pidurdab ekskavaatori transmissiooni, kui peasidur on
valja lilitatud.

Joonisel 42 on toodud ekskavaatori 3-155 iihekettalise hoord-
siduri konstruktsioon. Po6rdemoment mootorilt jouvotuvollile 7
kantakse iile hoorattalt 2. Jouvotuvoll on asetatud laagritele.
Eesmine laager 1 asub hoorattal, kaks tagumist laagrit 9 aga
korpuses. Volli 7 podrlemine kantakse iile veetava ketta 15 kauduy,
mille moélemale kiiljele on needitud friktsioonkatted.

Vedavateks ketasteks on hooratas 2 ja surveketas 14. Sidur
kuulub alalises thenduses olevate sidurite liiki! Sidur piisib
sisseliilitatuna kuue vedru 13 toimel, mis suruvad veetava ketta 15
vedava ketta ja hooratta vahele, iithendades seega vOlli 7 moo-
tori volliga.

Siduri valjaliilitamiseks pooratakse hoobade abil vollikut 5,
mis omakorda p6orab lilituskahvlit 6 ja likkab puksi 11 ja koos
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sellega ka survelaagrit 12 vasakule. Survelaagri puks surub hoo-
bade 6 otstele ja nihutab surveketta 14 paremale, vabastades
veetava ketta ja surudes kokku vedrud 13. Vollile 7 asetatakse
kiilrihmaratas, mille abil kantakse liikkumine iile ekskavaatori
peatransmissioonile.

Kui peasidur on sisse liilitatud, nihutab vedru 10 surve-
puksi 11 paremale ja viib kahvli 6 ja volliku 5 algasendisse.

Sisseliilitatud siduri korral peab survelaager kdega podorates
vabalt poorlema.

Survelaagri kesta ja hoobade 3 vahelist pilu (2—3 mm) regu-
leeritakse poltidega 4.

§ 8. TOSTE-, TOMBE- JA SURYEMEHHANISMID

Toste-, tombe- ja survemehhanismid on ette nahtud vastavate
liikumiste tilekandmiseks ekskavaatori tdoorganile ja noolele.
Liikumine kantakse iile vintside abil.

Tooorganile kantakse liikkumine tile trosside abil, mis keri-
takse peavintsi trumlitele.

Peavintsid

Ekskavaatorite 3-651 ja 3-652 ithe vGlli ja kahe
trumliga hédrdvints on naidatud joonisel 43.

Kdesoleval ajal valmistatakse peamiselt ithe vdlliga vintse.
Vintsi voll 1 on asetatud poordeplatvormi alusele kinnitatud
kaherealistesse sfadrilistesse rull-laagritesse. V6ll pannakse poor-
lema iemale kinnitatud hammasratta 12 kaudu, mis on hambumi-
ses peatransmissiooni hammasrattaga. Véllile on kiiludega Kkin-
nitatud kaks ristmikku 5, millele on asetatud teraslindid. Lintide
valiskiiljele on needitud friktsioonkatted. Vollile on veerelaagri-
tel 14 vabalt asetatud trumlid 9, millele on Kkinnitatud lahtivoeta-
vad trumlid.

Joonisel on kujutatud ainult tostetrummel 10. Teise trumli
rummul asetsevad ketirattad 11, mille tilesandeks on surveliiku-
mise tlilekandmine to6tamisel otsekopaga. Tootamisel draglainiga,
kraanaga jne. asetatakse teine trummel ketiratastele 11. Lint
surutakse ligi hoova 7 pooramise teel. Hoob 7 on reguleerimis-
poldi 8 abil tihendatud lindiga. Hooba 7 p&oratakse hiidraulilise
toukuri 15 varda abil. Toovedelik antakse toukurile ava 2 ja
valjumistoru 16 kaudu. Poltidega 6 reguleeritakse lindi eemal-
dumise suurust. Volli 1 otstele on asetatud iihelt poolt trummel 13
ja greiferi stabilisaatori muhv, teiselt poolt aga noole laskumis-
kiiruse piiraja 3, mis on kettiilekande abil iihendatud noole tdste-
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trumliga. Kopp hoitakse vajalikul koérgusel ja langetatakse lint-
pidurite abil, mille lindid surutakse trumlite 9 vdlispindadele.

Tootamisel kraanaga tuleb raskust alla lasta vaikesel kiiru-
sel ja sujuvalt, et valtida raskuste vigastusi, trossi purunemist ja
ekskavaatori stabiilsuse hdireid. Eriti oluline on raskuse sujuv
allalaskmine ja selle peatamise tdapsus ehitusmontaazitoodel. Neid
noudeid ei saa rahuldada vintsi trumli pidurdamisega isegi siis,
kui pidurdusseadmed on hoolikalt reguleeritud ja ekskavaatorit
juhitakse asjatundlikult. Seetdttu varustatakse ekskavaatoril 3-652
raskuse toste- ja langetustrummel, mis on asetatud kopa toste-
trumli 10 asemele, ketirattaga. Tostetrumli ketiratas tihendatakse
keti abil peavintsi reversi v6lli ketirattaga. Trumli poorlemis-
kiirust piiratakse sel juhul peavintsi reversi volli pooérlemiskii-
rusega, mootor aga todtab pidurina. Selline sidestus voimaldab
samuti sunniviisil langetada raskust, kui trummel kaditatakse pea-
vintsi reversi vollilt. :

Ekskavaatori 3-302 iithe volliga vints on toodud
joonisel 44. Peareduktori 14 korpusesse on asetatud peavintsi voll.
Voll koosneb kahest osast. V6lli 3 vasakpoolne osa on asetatud
veerelaagritele, parempoolne aga on iihendatud poltide abil
tombetrumliga 5. V6lli 6 parempoolne osa toetub kahele laagrile:
parempoolsele laagrile 11, mis on kinnitatud reduktori korpusse,
ja vasakpoolsele laagrile 4, mis on asetatud tdmbetrumli korpusse.
Hammasratas 10 on asetatud v6lli nuutidele. Véllile 6 on laagri-
tel vabalt kinnitatud kaks trumlit: tdstetrummel 12 ja tombe-
trummel 5. Sama volli 6 nuutidele on asetatud kahe pneumo-
kambriga klotssiduri 9 ja 13 rummud, mille abil lilitatakse sisse
trumlid. Moélemale trumlile on asetatud lintpiduritrumlid 7 ja 8.

Tootamisel kraanaga keritakse tostetross trumlile 5. Raskus
langetatakse mootori tootamisel, lilitades sisse siduri 1, mille
poid on jaigalt lihendatud hammasrattaga 2. Ratas 2 poorleb
alati vastupidi ratta 10 poorlemisele. Seega siduri 1 sisseliilita-
misel kantakse vastupidine poorlemine iile véllile 3 ja jarelikult
ka trumlile 5.

Ekskavaatorite O5-155 ja 3-156 ithe volliga
servotrumlitega vints on toodud joonisel 45. Vintside
voll on monteeritud veerelaagritele 4, mis on asetatud poorde-
platvormi aluste 11 korpustesse. V6lli keskossa on paigutatud
tostetrummel 9, vedav hammasratas 10, vedaja 6 ja servotrum-
lid 5. Toste- ja tdmbetrumlid on laagritel vabalt asetatud vollile
ja varustatud piduritrumlitega 8, millele on asetatud lahtist tiiiipi
lintpidurid. Trumlid lilitatakse sisse servotrumlitega 5, mida
pidurdatakse servolintidega (joonisel nditamata).

Volli konsoolotsale on asetatud noole téstetrummel 12 ja
vedaja 1. Noole tostetrummel on veerelaagritel vabalt asetatud
vollile ja on seotud volliga lihesuunalise poorlemisega rullsiduri
13 kaudu. Teisest kiiljest on see trummel oma sisechammaste ja
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Joon. 45. Ekskavaatori 2-155 ja 3-156 iihe volliga vints:

1, 6 — vedajad, 2 —-satelliidid, 3 — pdikeseha

laager, 5 — servotrumlid,

tdstetrummel, 10 — hammasra

mmasratas, 4 —

11 -

tas,

8 — piduritrumlid, 9 —

1

7

— toOmbetrumme
alus, 12 — noole t

dstetrummel; 13 — rullsidur
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satelliitide 2 kaudu iihendatud litkumatult voéllile asetatud ham-
masrattaga 3. Satelliidid poorlevad vabalt vedaja 1 telgedel. Noole
téstetrummel ja vedaja on varustatud piduritrumlitega. Vedaja 1
piduritrumli sisseliilitamisega kaitatakse hammasratta 3 ja satel-
liitide kaudu noole tdstetrummel. Noole tostetrumli piduri sisse-
lalitamisel jadb noole tostefrummel seisma. Mdlema piduri vabas-
tamisel hakkab noole téstetrummel noole t&stetrossi tombel pooT-
lema ja nool laskub alla.

Noole tostevintsid

Noole tostevintsid, mis ei asu peavintsi vollil, on toodud
joonisel 46 ja 47.

Vintsi trummel 17 (joon. 46, a¢) on monteeritud kahele kuul-
laagrile vollil 14. Trumli kaela, mis on asetatud laagrisse 2, kasu-
tatakse volli 14 toena. See laager on kinnitatud peavintsi parem-
poolsele alusele. Volli teiseks toeks on kaherealine rull-laager 6
vasakpoolses aluses.

Vintsi trumlil on piduritrummel 3 koos porksiduriga ja keti-
ratas 1, mis on keti kaudu iihendatud peavintsi vo6llil asuva noole
laskumise kiirust piirava mehhanismiga. Véllile on kahele juht-
liistule asetatud kahepoolne nukkmuhv 16 trumli 17 sisseliilita-
miseks noole tostmisel voi peavintsi reversi ketiratta 5 sisseliili-
tamiseks. Ketiratast 5 kasutatakse tootamisel kraanatéoseadme-
tega, ketirattale 5 sormede 15 abil kinnitatud ketiratast 4 aga
tootamisel otsekopaga. Volli teise otsa on veerelaagritel asetatud
rumm 13. Uhest kiiljest on rummule poltidega kinnitatud ham-
masratas 7, teisest kiiljest aga ketas koos hodrdsiduri koonus-
klotsidega 8. Ketast kasutatakse volli 14 sisseliilitamiseks.

Hammasratas 7 pannakse poorlema reversmehhanismi hori-
sontaalvolli (transmissioonivolli) hammasrattalt, mis poorleb ala-
liselt, kui mootori peasidur on sisse lilitatud. Koos hammasrat-
taga 7 poorleb rumm 13 ja rummu ketas koos sellele kinnitatud
héordsiduri koonusklotsidega 8.

Noole tostmiseks tihendatakse trummel 17 volliga 14 (nukk-
siduri 16 abil), voll 14 aga hammasrattaga 7. Hoordsiduri valja-
lilitamisel nihutab hidraulilise v6i pneumaatilise toukuri kolb
(joonisel naitamata) varda 12 kaudu nukki 11, mis surub hoord-
siduri trumli 9 klotside 8 vastu. Tummel 9, mis on kahel juhtliis-
tul vo6i nuutidel asetatud vollile 14, paneb volli 14 ja trumli 17
poorlema. Sel teel toimub noole tostmine. Hoordsiduri valjaliili-
tamiseks on vedru 10, mis surve lakkamisel eemaldab ketta siduri
klotsidelt.

Nool hoitakse tostetud asendis piduriga, mille lint pidurdab
trumli 17 piduritrumlit 3. Selle piduri ehitus on ndidatud jooni-
sel 46, b. Eelpingestatud vedru 24 piiliab poorata hooba 21 pdri-
pdeva, pingutades pidurilindi 78 mahajooksvat haru. Ekskavaa-
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tori tootamisel tooseadmetega, mis néuavad noole hoidmist kind-
las asendis, vOib piduritrummel masina vibratsiooni ja noole
trossi jdrskude tommete mojul libiseda, pShjustades iihtlasi ka
noole jarkjargulist laskumist. Selle valtimiseks varustatakse noole
vintsi trummel peale piduri veel kaitseporkseadisega. Piduri-
trumli 3 sisepind on varustatud porkhammastega, millele toetub
link 23, mis vedruga 22 surutakse vastu hambaid. Kui link 23 on
porkhammastega hambumises, ei saa piduritrummel 3 ja vintsi
trummel 17 pdripaeva poéorduda.

Noocle allalaskmisel tostetakse link esialgu veidi tles ja
lastakse trumlit 17 poorduda vastupdeva. Seejuures vabaneb
link 23 ja teda voib valja liilitada. Selleks tostetakse iiles (suund
on margitud noolega) rongas 19, mis on varda abil iihendatud
hoovaga. Lingi hoidmiseks vadljaliilitatud asendis pooratakse
rongast varda imber 90° ulatusel. Selles asendis toetub rongas
toru valjaldikele (joonisel ndha). Lingi valjaliilitamise jarel lange-
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joon. 47. Ekskavaatori 3-302 noole tostevints:
1 — reduktori korpus, 2 — voll, 3 — laager, 4 — kruvi, 5 — mutter, 6 — rumm,
7 — trummel, 8, 10 — hammasrattad, 9 — sdrmed, 11 — nukksidur, 12, 15 —

kettad, 13 — trummel, 14 — Katted
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1

tatakse nool pidurilindi 18 pinguse l6dvendamise teel hoova 20 -
abil. Tootamisel kraanatooseadmetega peab link 23 kogu aeg
olema vadljalilitatud seisus, t60 l0opetamisel aga liilitatakse link
sisse.

Noole allalaskmise kuruse piiramiseks tiihendatakse rull-
puksketi hammasratas peavintsi vollile asetatud piiramissead-
mega.

Joonisel 47 on naidatud ekskavaatori 3-302 noolepldunga
Lostevints.

Noole tostevints on monteeritud volli 2 konsoolile. Volli
poorlemissuunda vo6ib pneumokambriga hoordsidurite (joonisel
nditamata) abil muuta. Joonisel on naidatud tiks voili 2 tugilaag-
ritest 3, mis on monteeritud reduktori 1 korpusse. Reduktori kor-
pusele on kindlalt kinnitatud ketas 12 koos .s6rmedega 9 ja kolme
hammasrattaga 8. Kui nukksidur 11 on sisse liilitatud, kantakse
litkumine vollilt 2 lile keskhammasrattale 10, mis on valmistatud
ihes puksiga. Hammasrattalt 10 kditatakse hammasratta 8 kaudu
piduritrummel 7 selle sisshammaste abil. Trumliga koos poorleb
ka neljakdiguline kruvi 4. Kruvi 4 keermetel liigub mutter 5, mis
on ihendatud trumliga 13. Noole tdstmisel keritakse sellele noole
tdstetross. Samal ajal nihkub trummel 13 kruvi 4 toimel vasakule,
ketas 15 koos friktsioonkatetega 14 aga surutakse trumli adre
ja kruvi 4 ketta vahele. Seejuures libiseb link pdrkhammastel
ketta 15 wvalispinnal.

Noole langetamisel, kui trumli 13 po6orlemiskiirus muutub
kruvi 4 kiirusest suuremaks, nihkub trummel kruvil vasakule
vastu liikumatu ketta 15 friktsioonkatteid 14 ning seiskub. Selline
tostevints voimaldab noolt ohutult tdsta ja langetada. Reversi
hoordsiduri rikke korral v6i juhi hooletuse toéttu juhtimishoova
juhuslikul vabanemisel nihkub trummel 13 kruvil 5 ja pohjustab
friktsioonkatetega ketta 15 kinnipigistamise, mistdttu noole tdste-
vints kohe seiskub.

Et mutter 5 koos trumliga 13 tingimata nihkuks kruvil 4,
pidurdatakse viimast alaliselt kinnist tiitipi lintpiduriga. Piduri-
lint asetseb piduritrumlil 7, mis on itithendatud rummuga 6. Vu-
mane on liistude abil lihendatud kruviga 4.

Ekskavaatori 3-652 soOltumatu tross-survemehhanismi surve-
trumli konstruktsioon on toodud joonisel 48 a.

Survetrumli telg 9 on asetatud noole tugitappide korvadega
uhele telgjoonele ja kinnitatud teraspuksidesse 6, mis kinnitatakse
platvormile survekaantega 5. Terasest valatud survetrumlil on
parem- ja vasakpoolsed keermed trosside kerimiseks. Surve-
trossi 7 kaks otsa keritakse alt trumlile ja kinnitatakse kiilu-
dega 11 trumlile, tagasitombetross 8 aga keritakse trumlile tilalt
ja kinnitatakse trumli keskossa kiiluga 12.

Survetrumli kditamiseks kettiilekandega on trumlile keevi-
tatud ketiratas 1. Trummel 10 poorleb teljele 9 asetatud kahel rull-
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Joon. 48. Ekskavaatori 3-652 survetrumlid:

T ot :
\ | g »

a — sdltumatu mehhanismi korral, b — kombineeritud mehhanismi korral; I — Kketi-
ratas, 2 — laagrid, 3, 5 — kaaned, 4 — mutrid, 6 — puksid, 7 — survetross, 8 — tagasi-
tombetross, 9 — telg, 10 — trummel, 11, 12 — Kkiilud, 13 — lisatrummel, 14 — sooned
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laagril 2. Laagrid on kaetud kaantega 3 ja kinnitatud teljele
mutritega 4. Kaantesse on asetatud maardetoosid.

Ajamiketi pinguse reguleerimiseks on ekstsentrilised teras-
puksid 6, mida keeratakse spetsiaalse votme abil vordse nurga
vorra, millega nihutatakse trumlit. Tross-survemehhanismi kom-
bineeritud skeemi korral varustatakse survetrummel lisatrumliga
13 (joon. 48, b), millele keritakse ja kinnitatakse kopa tostetrossi
ots. Survetrumli parempoolsel otsal on kruvikeermed kopa ava-
mistrossi tarvis.

§ 9. REVERS-, POURDE- JA KAIGUMEHHANISMID

Vaiaikese voimsusega ekskavaatorite juures esineb kaht tiilipi
reversmehhanisme: kooniliste ja silindriliste hammasiilekanne-
tega.

Koige rohkem on ekskavaatoritel levinud koonusham -
masratastega reversmehhanismid (joon. 49). Selline
mehhanism koosneb kahest koonushammasrattast (joon. 49), mis
asetsevad peaajami 5 vollil, ja thest koonushammasrattast, mis
on kinnitatud vertikaalvollile 16.

Koik kolm koonushammasratast on alalises hambumises
Koonushammasrattad 4 on jdigalt ithendatud ketastega 6, millele
on kinnitatud koonilised hoérdklotsid 3.

Vollil 5 on juhtliistudele asetatud koonilised hoordkettad 2,
mis voivad telgsuunas vabalt liikuda. Vedrudega 8 on hoo6rd-
kettad surutud vastu reguleerimispolte. Horisontaalvoll 5,- mille
laagrid on asetatud alusele, kditatakse mootorilt kettiilekandega
ketiratta 11 kaudu.

Poorlemise iilekandmiseks vollilt 5 vollile 16 on vaja tiks
hoordketastest 2, mis on hoordsidurite vedavateks ketasteks,
suruda vastava siduri veetava ketta 6 hoordklotside vastu. Vasta-
valt sellele, milline ketaste paar on sidestatud, hakkab vertikaal-
telg 16 poorlema tihes vOi teises suunas.

Klotsid on wvalmistatud - spetsiaalsetest pressitud friktsioon-
materjalidest asbesti baasil. Valmistamisel on klotsidesse 3 ase-
tatud spetsiaalse kujuga terasmutrid nende kinnitamiseks ketas-
iele 6 poltide 7 abil

Oigesti reguleeritud sidurites peab pilu trumli ja klotside
hodordepindade vahel valjalilitatud seisundis olema 1—1,5 mm.

Koikide klotside tihtlast liibumist ketta 2 téopindadele regu-
leeritakse jdrgmiselt. Lodvendatakse poldid 7 ja kui v6ll 5 on
liikumatu, surutakse trummel maksimaalse jouga vastu klotse.
Seejuures ldhevad klotsid ise digesse asendisse, mille jéarel pol-
did 7 kinni keeratakse.

Ekskavaatoriga tootamisel jalgitakse, et sidurite hoordepin-
nad -oleksid puhtad. Kui to66pindadele satub 6li, hakkavad sidurid
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libisema ja kuumenevad; mustunud t60pinnad pohjustavad jarske
témbeid  sisseliilitamisel. ;

Vaadeldavas stlisteemis liilitatakse reversmehhamsml hoord-
sidurid sisse toukurite 1 (hiidraulilised v6i pneumaatilised) abil,
mis asetatakse volli 5 otstele. Toukurite kolvid suruvad varras-
tele 10, mis on asetatud volli 5 telgavadesse ja mis nihutavad
volli valjalbigetes asetsevaid liiste 9. Viimased nihutavad héord-
ketast 2 telgsihis ja suruvad vastava veetava ketta tihedalt h6ord-
klotside vastu. Et kooniliste hé6rdsidurite sisseliilitamine toimuks
hdsti sujuvalt, asetatakse hiidrauliliste toukurite korral kolvi 20
ja survesilindri 21 vahele vedrud 22. -

Pneumaatiliste téukurite korral saavutatakse sisseliilitamise
sujuvus surudhu mdjul, mis antakse o66nsusse 24. Ohk (voi
toovedelik) juhitakse toukuri juurde poorlevate ithenduste 23
abil.

Horisontaalvolli koonushammasrattad on asetatud valatud
teraskarterisse, mis on keevitatud po6ordeplatvormi porandale.
Karter on suletud kaanega, milles on kaks luuki — wvaatlusluuk
ja oOlitamisluuk.

Hammasratast 17 saab viia volli 19 ja kahvli 18 abil hambu-
misse hammasratastega 15 ja 14. Hammasratas 15 on alatises
hambumises poordemehhanismi vollil asuva hammasrattaga (joo-
nisel nditamata).

Hammasrataste 17 plokk v6imaldab anda vahevéllile 13 kaks
kiirust.

P6ordemehhanism on ndidatud joonisel 50. Pdorde-
mehhanismi v6ll on asetatud veerelaagritesse, mis on Kkinnitatud
poordeplatvormile 3. Vo6lli alumisel otsal on hammasratas 8, mis
on ekskavaatori alumise raami hammasvooga 7 alatises hambu-
mises. Ekskavaatori t60tamisel on hammasratas 10, mis on alatises
hambumises. vahevolli hammasrattaga (joonisel nditamata), ihen-
datud nukksiduri 9 abil volliga 1. Pooramist juhitakse revers-
mehhanismi siduri sisseliilitamise teel.

Liikumine kantakse iile ililemise kdigumehhanismi abil, mis
koosneb vertikaalvollist 5, hammasrattast 10 ja sellega tthendatud
hammasrattast 6, mis on vabalt asetatud vollile 5. Enne kui eks-
kavaator hakkab liikuma, lilitatakse sisse nukksidur 4, mille
abil on voll 5 iihendatud hammasrattaga 6. ‘Kaigu ja péoramise
juhtimine toimub reversmehhanismi abil. Et valtida kaigu- ja
poordemehhanismide tiiheaegset sisseliilitamist, on nukksidurid
4 ja 9 blokeeritud hoovaga. Kui liilitada sisse iiks neist, liilitub
teine valja.

Poordemehhanismi ja tlemist kdigumehhanismi maaritakse
oliga, mis kallatakse poordeplatvormil asuvatesse spetsiaalsetesse
kambrikestesse, mis moodustavad olivanni.

Volli 1 tlemisele otsale on asetatud lintpiduri trummel 2.
Piduritrumli tilemine v66 on varustatud nukkidega. Et pdorde-
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Joon. 50. Ekskavaatori 3-651 poordemehhanism:

1, 5 — vollid, 2 — trummel, 3 — poddrdeplatvorm, 4, 9 — nukksidurid, 6, 8, 19 —
hammasrattad, 7 — hammasvoo .

platvorm oleks valjaspool tooaega kindlalt pidurdatud, asetatakse
nukkide vahele metallvarb.

Silinderhammasratastega reversmehhanism
(joon. 51) paikneb ekskavaatori kinnises iilekanneteplokis, Liiku-
mine kantakse kooniliste hammasrataste paari kaudu ile p6ora-
mise ja kdigu vahepealsele vertikaalvollile, Liikumatult vollil 2
asetsev vdike koonushammasratas 3 kditatakse reversivolli 8 liug-
ploki hammasratastelt 4 ja 5. Volli 2 liikumiskiiruse muutmiseks
viiakse hambumisse hammasrattad 4 ja 12 voi 5 ja 9.
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Joon. 52. Hiidraulilise ekskavaatori 3-153 podrdesammas:

1 — sammas, 2 — Ketiratas, 3 — kett, 4 — hiidraulilised silindrid, 5 — v&ll, 6 — sidur,
7 — sdrm

.

Reversivollile 8, mis on wvabalt asetatud kuullaagritele, on
samuti kuullaagrite abil vabalt asetatud kaks puksi 7. Iga puksi
iihte otsa on kinnitatud pneumokambriga sidurite 6 trumlid, teise
otsa aga hammasrattad 9 ja 14. Hammasratas 10 on hammasratta
11 kaudu iihendatud volliga 13, hammasratas 14 aga peavintsi
volliga (joonisel nditamata). Need vollid poorlevad vastupidistes
suundades ja jarelikult poorlevad samuti ka pneumokambriga
sidurite piduritrumlid. Parem- v6i vasakpoolse siduri 6 sisseliili-
tamine vb6imaldab reverseerida volli 8 ja seega muuta podramise
voi liikkumise suunda.

Hidroajamiga mittetdispoordelistel ekskavaatoritel toimub
podrdesamba pooramine ja reverseerimine hiidrosilindrite kaudu.
Uks sellistest konstruktsioonidest on toodud joonisel 52.

Poordesamba allosas on hammasratas 2, mis on hambumises
rull-puksketiga 3. Keti otsad on ihendatud tihepoolse toimega
hiidrosilindrite 4 varrastega. Uhe hiidrosilindritest sisseliilitamisel
tombab varras ketti, mis ketiratta 2 kaudu poorab volli 5. Poorde-
sammas on Uhendatud vertikaalvélliga 5, mida juhitakse ham-
ma551dur1ga 6. Mittetootavas seisus lukustatakse poordesammas
sorme 7 abil.

30



§ 10. KAIGUSEADMED JA LIIKUMISMEHHANISMID

Joonisel 53 on naidatud ekskavaatori 3-155 kummiratastega
kdiguosa. Kdiguosa koosneb raamist 10, auto I'A3-51 vedavast
tagasillast 1 ja esisillast. Karbikujuline raam on keevitatud leht-
terasest. Raami llemine osa on varustatud tsentreeritud valatud
alusega 2, millele toetub tugipoordeseadme liikumatu roéngas.

Tagumine vedav sild on jaigalt kinnitatud raamile. Esisilla
tala 7 balansseeritakse spetsiaalse telje 6 abil. Tugede selline
konstruktsioon voéimaldab jaotada ekskavaatori kaalu koikidele
ratastele tihtlaselt, mis soodustab rataste haardumist teepinnaga
ja suurendab ekskavaatori labivust. Eesmiste ratasie teljed on
uhendatud talaga 7. Kaks kruvitungrauda 9 iihendavad kindlalt

Joon. 53. Kummiratastega ekskavaatori 3-155 kdiguosa:
1 — tagasild, poordeseadise alus, 3 — hiidrauliline silinder, 4 — esiratas, 5 — tiisel
6 — esitelje s6rm, 7 — tala, 8 — esitelg, 9 — tungraud, 10 — kdiguosa raam

6 Ekskavaatorid pdllumajanduses 81
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alumise raami esisillaga tootamisel draglaini, greiferi v6i kraana
toovarustusega. Edasiliikumisel lilitatakse tungrauad 9 vilja.

Pikematel soditudel soovitatakse ekskavaatorid pukseerida
auto jarel, kasutades tiislit 5.

Esirattaid juhitakse hiidraulilise silindri 3 abil, mille kolvi
varras on tihendatud roolivarrastega. Esirataste kokkujooks regu-
leeritakse 1,5—3 mm vastavate roolivarraste pikkuse muutmisega.

Joonisel 54 on toodud ekskavaatori 3-302 kummiratastega
kdiguosa konstruktsioon. Kadiguseade koosneb keeviskonstrukt-
siooniga raamist 8, mis toetub kindlalt tagasillale ja on Sarniirselt
thendatud esisillaga. Molemad sillad on vedavad, mis suurendab
ekskavaatori ldbivust. Headel teedel liikumisel on soovitatav
esisild vadlja lilitada. See vdhendab rataste kulumist. Sild Iiili-
tatakse vdlja hammassiduriga 15. Alumisel kdigumehhanismil ei
ole iseseisvat kdigukasti, sest kdike vahetatakse mehhanismide
ildise kdigukasti kaudu.

Esisild on konstruktsioonilt tagasillast palju keerukam, olles
tuiheaegselt vedav kui ka juhitav, tagasild aga on ainult vedav.

Silla kandekonstruktsiooniks (joon. 55), mis votab vastu sead-
mete raskuse kui ka téokoormuse, on pooltelje kate 11 ja kuulpea
12, mis on pooltelje kattega tihendatud kas dariku ja poltide abil
vOi keevitamise teel. Kuulpealt votab koormuse tapi 8 ja kuul-
tugitapi kaudu vastu 606nes pooltelg 6, mis annab koormuse kooni-
liste rull-laagrite kaudu edasi rummule 5, millele tikkpoltide 3
abil on kinnitatud rattakilp 4 koos dhukummidega. Rummule 6
on kinnitatud ka piduritrummel 16, mis ekskavaatori edasiliikumi-
sel poorleb koos rattaga. /

Friktsioonkatetega piduriklotsid 15 on asetatud trumli 16 sisse
ja Sarniirselt kinnitatud 66nsale litkumatule poolteljele 6. Pidurit
juhitakse pneumopidurikambri v6i hiidrosilindri kaudu.

Ratas kaitatakse diferentsiaali poolteljelt 10, mis ldbib pooltel-
jekatte ja toetub liugelaagritele. Diferentsiaali pooltelg 16peb
Sarniiri nukiga 13, Pooltelg on Sarniirselt thendatud v6lliga 1 kahe
nuki 13 ja 7 ning ketas-vaheliili 9 abil. Seega annavad pooltelg
10 ja voll 1, mis on Sarniirselt thendatud, ainult po6rdemomendi
edasi, kuid ei vota vastu teisi koormusi. Poorlemine kantakse
vollilt 1 tle rummule ja kilbile 4 siduri 2 abil.

Pooltelje 10 ja volli 1 vaheline universaalSarniir ja kuulpea
12 ning korpuse 14 vaheline 3arniirtugi voimaldavad rattaid p6o-
rata paremale v6i vasakule.

Suurem osa kdesoleval ajal vdljalastavaid tihekopalisi ekska-
vaatoreid on varustatud roomikutega. Viimased on kiillalt tuge-
vad (mis voimaldab neid kasutada igasuguse raskusega ekskavaa-
toritel), nende erisurve pinnasele on vdike (ekskavaatorite juu-
res kopamahuga kuni 1 m® ei iileta erisurve 1 kG/cm?). Roomik-
ekskavaatorite liikumiskiirus on aga mdarksa vdiksem kui ratas-
ekskavaatoritel, olles 0,7—3,5 km/h piirides.

6* 83
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Joon. 55. Kummiratastega ekskavaatori vedava esiratta konstruktsioon:

1 — vdll, 2 — sidur,'3 — tikkpoldid, 4 — kilp, 5 — rumm, 6, 10 — pooltelg,
7, 13 — nukid, 8 — tapp, 9 — ketasliili, 11 — pooltelje kate, 12 — Kkuulpea,
14 — Kkorpus, 15 — piduriklotsid, 16 — trummel

Vaikese ja keskmise voimsusega ekskavaatorite kaiguosa
koosneb kahest roomikust.

Erisurvelt pinnasele on roomikud kahte tiiiipi: vaikese tugi-
pinnaga ja suure tugipinnaga. Vadikese tugipinnaga roomikute
maapinnale toetuvate liilide arvu ja neile toetuvate tugirullide
arvu suhe on tiile kahe. Suure tugipinnaga roomikutel on nimeta-
tud suhe alla kahe. Peale selle on roomikud jdigad voi elastsed.
Elastsed roomikud on vedrustatud vo6i balansseeritud, mis voi-
maldab roomikutel hasti kohaneda maapinnaga. :

Kodumaistel ehitusekskavaatoritel kasutatakse tavaliselt jaiku
suure tugipinnaga rcomikuid.
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Joon. 57. Pikendatud roomikkdiguosa laiendatud roomiku-
lilidega:
1, 2 — ketirattad, 3, 4 — ketid

-

Joonisel 56 on toodud 0,65 m® kopamahuga ekskavaatori
kdiguosa, mis koosneb kahest iihesuguse konstruktsiooniga roomi-
kust. Iga roomik koosneb valatud terasraamist 3, roomiku lindist
1, tugirullidest 9, vedavast (ajami) rattast 7 ja juhtrattast 2. Teis-
tes ekskavaatorites kasutatakse keevis- v6i kombineeritud konst-
ruktsiooniga raame.

Ekskavaatori raskus kantakse roomiku lintidele tugirullide 9
kaudu, mille teljed kinnitatakse kaarpoltidega roomiku raami
alumisele osale. Roomiku lindi labirippe vdltimiseks kasutatakse
kanderulle 5. Raami eesosas asetseb juht- (pingutus-) ratas, taga
aga ketiratas 7, mis kaitatakse kettliilekandega ketirattalt 6.

Ekskavaatori roomiku lindid ja ajamiketid kuluvad tooprot-
sessis, mille tagajdarjel suureneb ka nende pikkus ja vdaheneb pin-
gus. Kettililekande pingust reguleeritakse pingutuspoltide 8 mut-
ritega. :

Roomiku lindi 1 pingust reguleeritakse ainult juhtratta 2 pool-
selt kiljelt, sest vastasel korral muutuks ajamiketi pingus. Roo-
miku linti reguleeritakse poldiga 10. Kui lint 1 on &igesti pingu-
tatud, peab selle llemise haru ldbiripe juhtratta 2 ja kanderulli 5
vahekohal olema 40—50 mm. Liigne pingutus koormab iile moo-
tori, soodustab kulumist ja v6ib poéhjustada roomiku lindi puru-
nemist. Liiga nork pingutus voib pdhjustada lindi mahatulekut,
samuti ka detailide kinni kiilumist ja lindi purunemist.

Roomiku raamid 3 on omavahel iihendatud kahe pdiktalaga 4,
millele on asetatud ekskavaatori alumine raam.
~ Pikendatud roomikute ja laiendatud roomikulintide korral



suureneb tunduvall roomikute tugipind, mistottu sellise ekskavaa--
tori erisurve pinnasele on méarksa suurem kui normaalsete roomi-
kutega ekskavaatoritel. Niisugust ekskavaatorit on v&imalik
kasutada soostunud pinnastel ning turbat6ostuses.

Pikendatud roomikute kasutamisel ei erine roomikvankri
konstruktsioon printsipiaalselt standardvankri konstruktsioonist.
Erinevus seisab ainult selles, et pikendatud ja laiendatud roomi-
kute ajamil on tdaiendav kettiilekanne (joon. 57). Liikumine antakse
kdigumehhanismi ajami ketiratastelt kettiilekande 4 kaudu esi-
algu vahepealsete ketirataste 1 plokile ja seejarel tdiendava kett-
tilekande 3 kaudu ketirattale 2 ja tdhtrattale.

Kaevamisel ja platvormi pééramisel nihkuvad kaiguosa detai-
lid pidevalt 16tkude summa piirides, arvestades horisontaalteljest
kuni roomiku lindi lilideni. Need vaikesed nihkumised pd&hjus-
tavad kdiguosa detailide kiiret kulumist. Peale selle ei ole ndlva-
del seismisel v6i liikumisel vGimalik ajamiketi juhuslikul katke-
misel hoida ekskavaatorit kohal.

Kédesoleval ajal kasutatakse roomikkadigu lukustit, mis tihen-
dab roomiku liilid roomiku vankri raamiga. Roomikkdigu lukusti
iiks konstruktsioonidest on toodud joon. 58. Lukusti koosneb juht-
puksist 6, mis on keevitatud roomiku raami 7 kahele vastasseinale.
Puksi 6 on asetatud silinderlukusti 3, mis surutakse alla suruéhu
v6i dliga, mis ldabib kanali 14 kolvis 8. Kolvi otsas on tihendus-
réngas. ‘
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Joon. 58. Roomikkaigu lukusti:
1 — roomikuliili nukk, 2 — kork, 3 — lukusti, 4, 12 — vedrud, 5 — kaas, 6, 10 —
puksid, 7 — roomiku raam, & — kolb, 9 — ava, 11 — fiksaator, 13 — rongas, 14 —

kolvi kanal
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Silinderlukusti 3 alumises osas on seesmine ja vadlimine koo-
nus. Sisemise koonuse abil lukustatakse roomikuliili nuki 1 kaudu
(asend A), vialimise koonuse abil aga kahe roomikuliili nukkide 1
vahekoha (asend B) kaudu.

Silinderlukusti 3 ldheb tagasi ddrmisse tilemisse asendlsse
kaanele 5 toetuva vedru 4 mojul. Kolvi 8 lilemine ots on kinnita-
tud puksi 10, mis montaazi hélbustamiseks omab ruudukujulise
ava. :
Ohk v6i 6li juhitakse silindrisse nurkiihenduse 9 kaudu. Oli
voi kondensaat lastakse valja korgi 2 ava kaudu.

Ekskavaatori liikumisel suurematele kaugustele kinnitatakse
silinderlukusti 3 ilemisse asendisse fiksaatori 11 ja vedru 12 abil,
fiksaatori rénga 13 pooramisega 90° vorra kuni iihtimiseni fiksaa-
tori korpusesse tehtud sisseldigetega.

§ 11. HUDROAJAMI ELEMENDID

Uhekopahste universaalekskavaatorite mehhamsmlde hid-
raulilise ajami eelised vorreldes mehaanilise ajamiga on ]argml-
sed: mitmeelemendilise mehaanilise iilekande puudumine, mis voi-
maldab paremini asetada mehhanisme poordeplatvormil, véimal-
dab suurendada iilekandearve, sujuvalt muuta liikumiskiirusi,
mehhanisme automaatselt valja lilitada iilekoormusel ja vahen-
dada joukulu juhtimishoobadel. :

Ekskavaatori hiidroajam koosneb pumbast, jousilindritest
(hiidromootoritest), juhtimisapdratuurist, todvedeliku paagist,
torustikust ja armatuurist.

Universaalekskavaatoritel kasutatakse nii hammasratas-, roo-
tor- kui ka kolbpumpi. Need pumbad voéivad t6otada nagu hiidro-
mootorid. Kdige rohkem kasutatakse kolbhiidromootoreid.

Hammasratas- ja rootorpumpade skeemid on toodud joonisel
59. Hammasrataspump (joon. 59, a) koosneb kahest ham-
masrattast 1 ja 2, mis poorievad korpuses 3 (hammaste ja korpuse
vaheline pilu peab olema vaga vaike). Uks hammasratas on kinni-
tatud vedavale vollile liistuga (vedav hammasratas 1), teine (vee-
tav hammasratas 2) pannakse poorlema esimese poolt.

Imitorustik asetseb hammasrataste hambumisest valjumise
poolsel kiiljel, survetorustik aga vastaskiiljel. Hambumisse mine-
misel suruvad hambad vedeliku hambavahedest védlja ja tekitavad
rohu hidrosiisteemi survetorustikus. Vedelik liigub imitorust
survetorusse hammaste ja pumba korpuse vaheliste siivendite °
kaudu. Joonisel on vedeliku liikkumine hammasrataspumbas nai-
datud nooltega. '

Rootorpumba skeem on toodud joonisel 59, b. Vorreldes
hammasrataspumbaga on rootorpumpadel kasutegur korgem ja
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vedeliku etteandmine tuhtlasem ning nad on samuti laialdaselt
levinud nagu hammasrataspumbadki.

Rootorpump on asetatud korpusse 3, mille siseruum on
ellipsikujuline. Korpuses p&orleb rootor 4 koos labadega 5, mis
tsentrifugaaljéu mojul surutakse vastu korpuse seinu.

Monedes pumpades liiguvad labad rootori pesades vedeliku
rohu mojul labade otstele.

7%
7

3
!memine

Joon. 59. Hidrauliliste
pumpade skeem:

a — hammasrataspump, b —
tiivikpump: I, II, III, IV — 7
avad; 1 — vedav hammas- )
ratas, 2 — veetav hammas-
ratas, 3 — korpus, ¢ —
rootor, § - labad

Imemine

a) : b)

Korpuse siseruumi elliptilise kuju tottu liiguvad labad roo-
tori iihe tdispoorde valtel kaks korda pesadest vélja, moodustades
kambrid, kuhu imetakse vedelik reservuaarist, ja samuti kaks
korda sisenevad labad rootori pesadesse. Seejuures vaheneb
labade, korpuse seina ja rootori vaheliste kambrite maht ning
vedelik surutakse torustikku.

Rootori poorlemisel pdripdaeva imetakse vedelikku avade I ja
Il kaudu, mis on itihendatud imitorustikuga, ja samal ajal suru-
takse avadesse II ja IV, mis on iihendatud survetorustikuga.
Pumba tookambrid asetsevad diametraalselt, mistottu vedeliku
rohk vollile ja laagritele on tasakaalustatud.

Rootorpumba konstruktsioon on toodud joonisel 60. Malm-
korpusse 6 on asetatud karastatud staatorirongas 3. Ronga sisepind
on koverjooneline vastavalt mitmesugustele kumerusraadiustele.
Terasrootorisse 9 on asetatud labad 10, mis surutakse tsentrifugaal-
jou ja rootori pesadesse 13 juhitava 6li réhu m6jul vastu staatori
pinda. Rootor on nuutidel asetatud ajamivéllile 8, mis pd6orleb
kahes laagris 2 ja 7. Pump on sulétud tihendatud kaanega 1. Laagri
7 kaas surub kinni samaaegselt vedruseibi 5 ja korktihendi 4, mis
takistab 6li vdljavoolu. Akumulaatori paagist tulev 6li juhitakse
pumba sisekanaleid mooda imiavade 12 juurde, mis asetsevad
korpuses diametraalselt. Kaks teist diametraalselt asuvat ava 171
on surveavad; nende kaudu liigub 6li magistraali.

Aksiaal-kolbpumba HITA-64 (tootlikkus 97 1/min)
konstrukisioon on toodud joonisel 61. .
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Joon. 60. Rootorpumba konstruktsioon:

1 — kaas, 2, 7 — laagrid, 3 — staatori rongas, 4 — tihend, 5 — seib, 6 —
korpus, 8 — vdll, 9 — rootor, 10 — labad, 11, 12 — avad, 13 — pesad

Silindriplokk 4 on asetatud nurga alla ajamivolli 9 suhtes,
mis kditatakse mootorilt v6i reduktorilt. Kolvid 7 liiguvad silindri-
plokis 4, mis asetseb laagril 3 ja vedru 5 md&jul puutub tihedalt
kokku jagajaga 6. Ajamivoll on silindriplokiga itihendatud kar-
daanvolli 2 kaudu, kolvid 7 aga on iithendatud ajamivolliga kepsu
8 abil. ,

Toovedeliku valjapdadasu pumbast valdib mansett-tihend 1.
Silindriploki telje kaldasendi t6ttu ajamivolli suhtes hakkavad
kolvid ploki poéorlemisel edasi-tagasi liikkuma. Ajamivolli: the
poorde valtel teeb iga kolb iihe kaksikkdigu (imemine ja suru-
mine). Ajamivolli kaldenurga suurusest silindriploki telje suhtes
soltub kolvi kdigu pikkus ja jarelikult ka pumba tootlikkus.

Antud konstruktsioonis on see nurk (30°) ja samuti ka pumba
tootlikkus konstantne.

Hiidraulilise ajamiga ekskavaatoritel kaditatakse tooseadmeid
hiidrauliliste jousilindrite abil. Tavaliselt asetatakse ekskavaato-
ritele sirgjooneliselt edasi-tagasi liikkuvate kolbidega kaksiktoi-
mega silindrid (vdlja arvatud poordesilindrid), Vedeliku laskmi-
sel jousilindri ihte kambrisse surutakse kolb koos varrega iiles,
kuna selle silindri teisest kambrist surutakse vedelik valja hiidro-
sliisteemi dravoolu magistraali. Jousilindreid juhitakse jagaja abil
juhikabiinist. Rootor- ja kolbpumbad voéivad toétada hiidromoo-
toritena.

Jousilinder (joon. 62) koosneb jargmistest pohiosadest:
torust 11, kolvivarrest 10 koos kolviga 2, eesmisest kaanest 9 ja
tagumisest kaanest 12, nurkotsikutest 1 ja tihenditest. Odnsale
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kolvivarrele 10 on kinnitatud otstiikkk 4 ja korv 7. Kolvivars liigub
eesmise kaane pronkspuksis 8.

Otstiikile 4 on asetatud kahe mansetiga 3 kolb 2. Eesmises
kaanes 9 on tihendusmansett 5 ja puhastusseibid 6. Et hiidro-
silindrid tootaksid hdireteta, on tarvis kulunud tihendid ja pori-
eemaldaja Oigeaegselt vahetada.
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Joon. 61. Aksiaal-kolbpump HITA-64:
1 — tihend, 2 ~ kardaanvdll, 3 — laager, 4 — silindriplokk, 5 — vedru, 6 — jagaja,
7 — kolvid, 8 — kepsud, 9 — vdll

12 1 10

Joon. 62. Kahepoolse toimega hiidrauliline silinder:
1 — otsikud, 2 — kolb, 3, 5 — mansetid, 4 — otstiikk, 6 — puhastusseibid, 7 — korv,
8 — puks, 9, 12 — kaaned, 10 — vars, 11 — toru
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§ 12. UHEKOPALISTE EKSKAVAATORITE JUHTIMISSUSTEEMID

Ekskavaatoritel kasutatakse mehaanilist (hoobadega), hiid-
raulilist, pneumaatilist, elektrilist ja segajuhtimissiisteemi.

Mehaaniline hoobjuhtimissiisteem on lihtne ja
kindel ekspluatatsioonis ning tundlik.

Mehaaniline juhtimissiisteem koosneb varrastest, hoobadest
ja Sarniirithendustest. Et vahendada joukulu hoobade kdsitsemisel,

Joon. 63. Ekskavaatori 3-156 mehaaniline juhtimissiisteem:

1 - noole vintsi pidurihoob, 2 — témbetrumli siduri hoob, 3, 6 — tdste- ja tdombe-
trumli pidurite pedaalid, 4, 5 — kdigu nukksidurite hoovad, 7 — t&stetrumli siduri
hoob, 8 — reversmehhanismi hoob, 9 — pddrdemehhanismi piduri hoob
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kasutatakse mehaanilisi voimendeid (servoseadmeid). Tavaliselt .
rakendatakse voimendeid ainult pohiliste hoordsidurite lilita-
misel.

Joonisel 63 on kujutatud universaalekskavaatori mehaaniline
hoobjuhtimissiisteem, kus juhtimine toimub juhi istme juurde
asetatud hoobade ja pedaalide kaudu.

Juhi ette on asetatud kolm peamist hooba: hoob 7 tGstetrumli
hoordsiduri juhtimiseks, hoob 2 tdmbetrumli hdordsiduri juhtimi-
seks, hoob 8 reversi juhtimiseks. Pedaalidega 3 ja 6 liilitatakse
toste- ja tombetrumlite lintpidureid. Hoobi 4 ja 5 kasutatakse
kdaigumehhanismi nukksidurite juhtimiseks, hooba 9 aga po6drde-
mehhanismi piduri juhtimiseks ja kdigu- ning poordemehhanis-
mide kiiruse timberliilitamiseks. Noole vintsi pidurit juhitakse
hoovaga 1.

Hidraulilist juhtimissisteemi kasutatakse pohi-
liselt koos mehaanilise hoobjuhtimissiisteemiga. Vedeliku rohku
hiidrosiisteemis tekitab juht lihaste joul pedaali, hoova voi rooli-
ratta abil. Sellist siisteemi nimetatakse pumbata hiidrosiisteemiks.

Rohku hiidrosiisteemis voib tekitada ka pumba abil. Sellist
juhtimissiisteemi nimetatakse pumpjuhtimissiisteemiks.

Joonisel 64 on toodud kummiratastega ekskavaatori 3-302
rataste pooramise hiidrauliline siisteem.

Roolisammas 3 kujutab endast péordeplatvormile juhikabiini
asetatud hiidrosilindrit-andurit. Rooliratta pé6éramisel liigub rooli-
sambas kolb 11, mis pannakse liikuma roolivolli kolmekaiguliste
taisnurksete keermete abil. Kolvi liikumisel surutakse vedelik
roolisambast 3 vdlja torusse 10. Vedelik liigub kesktapis asetseva
poorleva iithenduse 5 kaudu ja satub pooérlevalt péordeplatvormilt
alumisel kdiguraamil asetseva to0silindri 7 vastavasse kambrisse.
To606silindri 7 kolvivars nihkub' ja m6jub hoobade siisteemi kaudu
roolitrapetsile 8, poorates rattad paremale v6i vasakule. Tagavara
vedeliku (0li) paak 12 on ithendatud roolisamba ilemise ja alu-
mise kambriga klappide 4 kaudu, mis véimaldavad vedelikul paa-
gist 12 liikkuda ainult ithes suunas (see on oluline juhtudel, kui
hiidrostisteem lekib).

Ulevooluklapp 6 on ette ndhtud t66silindri 7 mdlemate kamb-
rite lihendamiseks ekskavaatori pukseerimisel. Puksiir kinnita-
takse tiislile 9. P6orangutel on ratastel véimalus p66rduda vedava
masina jarele ja vedelik v4ib vabalt voolata tihest hiidrosilindri
kambrist teise.

" Kui ekskavaator liigub omal joul, suletakse tilevooluklapp
sulgemiskoonuse abil ja hiidrosilindri kambrid lahutatakse teine-
teisest. '

Ulevooluklappi 6 on vaja ka rooli reguleerimiseks. Juhtrat-
tad seatakse ekskavaatori teljega paralleelseks, kusjuures t6osi-
lindri kolb asetseb keskasendis. Et roolisamba kolbi seada kesk-
asendisse, avatakse iilevooluklapp 6 ja pooratakse rooliratast kuni
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7 Joon. 64. Ekskavaatori 3-302 ra-
taste pooramise hiidraulilise pum-
2— R bata juhtimise skeem:

o [lo1] 1 — rool, 2 — ndelklapp, 3 rooli-
" el sammas, 4 — klapid, 5 — pdbrlev
hiidrauliline silinder, 8 — rooli-
tthendus, 6 — iilevooluklapp, 7 —
trapets, 9 — tiisel, 10 — torustik,
11 — kolb, 12 — piak

tokkeni tiksk6ik mis suunas. Seejarel pooratakse rooli 1 taispoorde
ulatuses vastupidises suunas ja suletakse iilevooluklapp.

Noelklappi 2 kasutatakse ©hu eemaldamiseks hiidrosiistee-
mist.

‘Oli  iilekandmiseks ' poorlevatelt detailidelt liikumatutele
kasutatakse . poorlevaid tihendusi.

Ekskavaatori 5-155 poorleva tihenduse konstruktsioon on-too-
dud joonisel 65. Kaitsetorusse 6 on paigutatud hiidrosiisteemi
torustiku kolm toru 7. Toru 6 on asetatud kdigumehhanismi verti-
kaalvOolli 60nsusse. Kaitsetoru kinnitatakse dariku 9 abil alumise
raami reduktori kaanele. Seega moodustavad torud 7, toru 6 ja
sellega iihendatud tapp 10 ekskavaatori raamile kinnitatud liiku-
matu solme.

Kolm muhvi 4 koos nende kummist sisemansettidega 1 aseta-
takse tapile, pingulatakse poltidega 3 ja hoidja 5 abil sidestatakse
poordeplatvormiga. Jarelikult poéoérlevad platvormi poééramisel
muhvid koos mansettidega tapi 10 suhtes.

Toovedelik = juhitakse muhvide 4 kaudu labi distantsrén-
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gaste 2 ja tapi avade ning torude 7 ja otsikute 8 kaudu pidurdus-
ja pOoramissilindritesse.

Pneumaatilist juhtimissiisteemi kasutatakse mit-
mesuguse voimsusega ekskavaatoritel. Siisteem on sobiv eksplua-
teerimisel, lilitab ekskavaatori mehhanismid sisse sujuvalt ega
vaja spetsiaalseid toovedelikke. Pneumaatilisel juhtimisel ei ileta
dhurdhk survemagistraalis 6—7 kG/cm?,
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Joon. 65. Ekskavaatori
3-155 poorlev iihendus
tsentraaltapil:

I — mansetid, 2 — vahe- >, .
rongad, 3 — poldid, 4 — = IR 3
muhvid, 5 — hoidja, 6 —
toru, 7 — toru, 8 — otsik,
9 — &drik, 10 — tapp




Joon. 66. Pneumaatilise juhtimise skeem:

1 — kompressor, 2, § — imemiskambrid, 3 — jahuti, ¢ — 0li-vee-
eemaldaja, 6 — surveregulaator, 7 — &hukoguja, 8 — kdepidemed,
9 — jageja, 10 — siiber, 11 — pedaal, 12 — toborgan, 13 — manomeeter

Ekskavaatorite pneumaatilise juhtimise skeem on toodud
joonisel 66.

Mootorilt kaitatav kompressor 1 imeb o©Ohku atmosfaarist.
Filtri kaudu kompressori esimese astme imikambrisse 2 sattunud
ohk surutakse kokku kuni 2 kG/cm? Labinud jahuti 3 ning 8li- ja
niiskuse-eemaldaja 4, juhitakse 6hk kompressori teise astme imi-
kambrisse 5, kus ta surutakse kokku kuni 7 kG/cm? Edasi liheb
surudhk toru kaudu 6hukogujasse (ressiivrisse) 7. R6huregulaatori
6 llesandeks on kompressori timberliilitamine tiihikdigule, juhul
kui rohk siisteemis tduseb normaalsest korgemale.
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Ohukogujast laheb 6hk juhtimispuldi jagajasse 9. Mehhanis- -
mide sissellilitamiseks avatakse kdepideme 8 vo6i pedaali 11 abil
vastav siiber 10. Siibrikambrist liigub 6hk torustikku modda too-
mehhanismi suruéhukambrisse 12. Mehhanismi véljaliillitamiseks
asetatakse kdepide juhtimispuldis neutraalasendisse. Seejuures
suletakse ava, mis iihendab siibrit torustikuga, ja avatakse suru-
dhu vdljalaskeava siibrikorpusest atmosféari.

Oli- ja niiskuse-eemaldajat (joon. 67) kasutatakse dhukogu-
jasse suunatava o6hu puhastamiseks 6list ja osaliselt ka niiskusest.
Oli- ja niiskuse- eemaldajd ruum on tdidetud filtreerivate elemen-
tidega, niinimetatud rasigi rongastega, mis enne kokkumontee-
rimist puhastatakse hoolikalt, pestakse petrooleumiga ja kuiva-
tatakse. Kompressorist laheb 6hk otsiku kaudu korpusse 2 ja filt-
reeritakse alt tles liikkumisel. Olipiisad ja niiskus aga eemalduvad
pohjas 3 asetseva ava kaudu viljalaskekraani juurde, kust kogu-
nenud emulsioon aeg-ajalt vdlja lastakse.

Madrgohukoguja on ette ndhtud suruéhuvaruks ja niiskuse
taiendavaks eemaldamiseks. Niiskus eraldub kondensatsiooni tottu
ohu jahenemisel marjas dhukogujas, mis asub tavaliselt ekskavaa-
tori poordeplatvormi all; suruéhk jaheneb kiillalt intensiivselt,

Joon. 67. Oli- ia niiskuse-
eemaldaja:

1 — filtriruum, 2 — korpus, 3
— pdhi, 4 — viljalaskekraan
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Ohukoguja koosneb mitmest sektsioonist, mis on iithendatud
torudega. Suruohk, valjudes O0Oli- ja niiskuse-eemaldajast, ldbib
jark-jargult koiki sektsioone, muutes liikumissuunda ja Kkiirust,
mis soodustab niiskuse eraldamist 6hust. Jahutamisel eralduv niis-
kus (kondensaat) valgub alla ja eemaldatakse véljalaskekraani
kaudu (iks kuni kaks korda vahetuses).

Juhtimissiibreid kasutatakse mehhanismide juhtimiseks ja
neid kasitselakse kaepidemetega juhtimispuldilt.

Ekskavaatoritel kasutatakse kaht tiitipi siibreid: otsetoimega
ja diferentsiaalseid. Ekskavaatori sagedasti sisseliilitatavate meh-
hanismide (peavintsi sidurid, revers) juures kasutatakse diferent-
siaalsiibreid. Need siibrid v6imaldavad, séltuvalt juhtimishoova
kdigupikkusest, muuta toosilindritesse antava surudhu réhku ja
lilitada sujuvalt sisse mehhanisme. Harva sisseliilitatavad mehha-
nismid (roomikkdigu nukksidurid, kaigukastid jt.) ei vaia sellist
sujuvust sisseliilitamisel, mistottu neile asetatakse diferentsiaal-
siibrite asemel otsetoimega siibrid.

Joon. 68. Otsetoimega juhti
missiiber:

1, 10 — vedrud, 2 — Klapp, 3 —
tihend, 4, 7 — Kkorpus, 5§ —
ava, 6 — kolb, 8 — kuul, 9 —
kann




Joonisel 68 on toodud otsetoimega siiber. Kui suruda kae-
pideme abil kuulile 8, laskub survekann 9, kokku surudes vedru-
10, alla. Seejuures laskub alla ka Ooneskolb 6 ja toetub klapi
tihendile 3, mille tagajarjel katkeb toosilindri side atmosfddriga.

Kolvi 6 edasisel liikkumisel avaneb klapp 2 ja klapi all olev
surudhk tungib toosilindrisse. Ohu liikumine sel momendil on
ndidatud joonisel mustade nooltega.

Kui asetada juhtimishoohb neutraalasendisse, (6stab vedru 1
klapi 2 ja surub tihendi 3 korpuse 4 Glakutele ning todsilinder
lahutatakse surudhukambrist. Ohuréhu téttu klapi 2 all surutakse
tihend tugevamini korpuse 6lakutele. Kokkusurutnd vedru 10,
toetudes siibri lilemise korpuse 7 6lakutele, tostab iiles kolvi 6 ja
toosilinder ithendatakse ava 5 kaudu valisbhuga. Joonisel on 6hu
liikumine sel momendil nadidatud valgete nooltega.

Diferentsiaalsiiber (joon. 69) véimaldab reguleerida 6hu rohku
toosilindris. .

Kui tdukurile 10 ei vajutata, hoiab vedru 11 selle iile-
mises asendis, kusjuures toukuri 10 ja tugiseibi 12 vahel tekib
maksimaalne pilu. Vedru 7 hoiab samuti diafragmat 8 koos kan-
nuga 9 aarmises ulemises asendis. Kannu 9 alumise otsa ja valja-
laskeklapi 5 tihendi 6 vahel tekib pilu. Vedru 2 surub. valjalaske-
klapi 3 koos tihendiga 4 vastu korpuse 13 pesa 15.

Selles asendis voOib 6hk toosilindri kambrist valjuda atmos-
faari, nagu on ndidatud punktiirnooltega.

Kollektorist ava 1 kaudu alumisse kambrisse liikkuv surudhk
satub klapi 3 alla, kuid ei padse edasi, sest tihend 4 on vedru 2
ja 6hurchu toimel surutud vastu pesa. Tookambri sisseliilitamiseks
on vaja toukur 10 alla viia. Toukurile rakendatud joud kantakse
téovedru 11 ja seibi 12 kaudu iile diafragmale 8 ja vedrule 7, mille
kokkusurumisel paindub diafragma 8, kann 9 aga laskub alla kuni
kokkupuuteni tihendiga 6 ja katkestab valjavoolu atmosfadri.

Toukuri 10 edasisel liikumisel surutakse vedru 11 kokku ja
suureneb surve klapile 3, mis jadb suletuks seni, kuni vedrule 11
toimiv joud iletab 6husurve, klapile 3 toimiva vedru 2 ja vedru 7
survejou. Kui vedru 11 joud on kiillaldaselt tdusnud, avaneb
klapp 3 ja surudhk satub diafragma 8 alla ning otsiku 14 kaudu
kambrisse. Vastavalt silindri tditumisele 6huga touseb selles dia-
fragma 8 aluses ruumis rohk, mille tagajdrjel suureneb ka dia-
fragma 8 poolt vedrule 11 toimiv joud.

Selle jou mojul surutakse vedru 11 kokku ja, kui tukur 10
jaab litkumatuks, surutakse tihend 4 vastu pesa 15, s. t. sisselaske-
klapp suletakse. Seejuures jaab rohk diafragma 8 aluses ruumis ja
kambris norgemaks kui jagajas ja klapi 3 all; réhu suurus on
soltuv joust, mis surub kokku vedru 11. Seega on 6huréhk kamb-
ris s6ltuv vedru 11 kokkusurumise astmest; vedru surutakse kokku
toukuriga 10 sidestatud juhtimishoovaga.

Kui juhtimishoob ldheb neutraalasendisse, paigutavad ved-
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Joon. 69. Diferentsiaalsiiber:
1 — ava, 2, 7, 11 — vedrud, 3, 5, — klapid, 4, 6 — tihendid, 8 — dia-
fragma, 9 — kann, 10 — tdukur, 12 — seib, 13 — korpus, 14 — otsik,
15 — pesa

rud 2, 7 ja 11 koik diferentsiaalsiibri detailid uuesti algasendisse,
nagu on ndidatud joonisel, ja 6hk valjub kambrist atmosfdari.

Juhtimishoova joud kantakse tavaliselt reguleerimiskruvi abil
tle toukurile 10. Et vahendada 16pprohku kambris, suurendatakse
juhtimishoova asetsemisel neutraalasendis kruvi ja toukuri vahe-
list pilu. Kui puudub pilu, on rohk kambris selle sisseliilitamisel
maksimaalne. _

Pneumaatilise juhtimissiisteemi tooorganid on ndidatud jooni-
sel 70.

Toosilinder (joon. 70, a) koosneb silindrist 2 ja selle eesmi-
sest kaanest 6 ning tagumisest kaanest 8. Silinder asetseb kaante
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stuvendites. Kaaned pingutatakse poltidega, moodustades hermee-
tilise kambri. Silindris asetsevad kolb 1 koos mansetiga 9, kolvi
vars 4 ja tagasitombevedru 3.

Surudhk liigub siibrikambrist toru moéoda tagumises kaanes
asuva sisselaskeava 7 kaudu silindrisse ja nihutab kolvi 1 koos
varrega ettepoole, lilitades sisse t60mehhanismi. Kolvi liikumisel
ettepoole surutakse silindri eesmises osas olev 6hk klapi 6 kaudu
valja atmosfadri, tagasitombevedru 3 aga surutakse kokku.

Kui siiber on vdlja lilitatud, vdljub surudhk silindrist (siibri
kaudu) atmosfaari ja tagasitombevedru paigutab kolvi algasen-
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| a — toosilinder, b — tookamber;
- 1 — kolb, 2 — silinder, 3, 15 —
vedrud, '4, 17 — vars, 5, 8, 12 '—
kaaned, 6 — Kklapp, 7 — ava, 9 —
mansett, 10 — korpus, 11, 16 —
poldid, 13 — diafragma, 14 — ot-
b} sik, 18 — kahvel
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| 1 Joon. 70. Pneumaatilise juhtimis-
siisteemi tooorganid:
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disse. Ohk imetakse atmosfadrist klapi 6 kaudu silindri vasak-
poolsesse ruumi.

Toosilindrit tditev ohk sisaldab ka pdrast niiskuse ja 6li eral-
damist moningal mé&dral neid aineid, mille téttu téotamisel talvel
voib mansett 9 kiulmuda silindri sisepinnale. Selles seisneb antud
konstruktsiooniga téoorgani tiks puudustest.

Joonisel 70, b on toodud tééorgani konstruktsioon, mis on
valmistatud auto pidurikambri tiiiibi jargi.

Korpuse 10 ja kaane 12 darikute vahele surutua elastne dia-
fragma 13 paindub otsiku 14 kaudu suruéhu andmisel paremale.
Diafragmaga iihendatud vars 17 koos kahvliga 18 paigutuvad
samuti paremale, mdjutades ihtlasi mehhanismi. Kui siiber on
valja lulitatud, surutakse 6hk kambrist vdlja vedrude 15 alla, mis
diafragma tookaigu ajal kokku surutakse. |

Korpus 10, diafragma 13 ja kaas 12 pingutatakse tugevasti
poltidega 11. Tookamber kinnitatakse poltidele 16.

Suruéhu kiirvidljalaskmise automaatklapp (joon. 71) Kkiiren-
dab mehhanismi vadljaliilitamist siibri vadljallitamisel. Automaat-
klapid asetatakse toosilindrite voi kambrite sissekdigu ette.

Surubhu valjalaskmisel ava 5 kaudu paindub diafragma &
paremale, valjalaskeklapi tihend 2 surutakse ava 10 pesa vasiu ja
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Joon. 71. Automaatklapp
suruchu kiireks wvdljalask-
miseks:

1, 3 — kaaned, 2 — tihend,
4 — kuulklapp, 5, 10 —
avad, 6 — korpus, 7 — ved-
ru, 8 — diafragma, 9 —
klapp
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ta suleb selle tihedalt, katkestades 6hu valjalaskmise toosilindrist. -
Kui ava 10 surudhu mojul sulgub, avaneb tagasiléogikuulklapp 4
ja surudhk tungib toosilindrisse minevasse Shutorustikku (jooni-
sel ndidatud mustade nooltega). Seni kuni kaane 3 ja diafragma
8 vahel on rohku, on ava 10 tihedalt suletud tihendiga 2 varusta-
tud klapiga 9.

Niipea kui toosilinder taitub surudhuga, s. t. 6huvool auto-
maatklapi kaudu lakkab, suleb tagasiléogikuulklapp 4 automaat-
selt korpuse 6 -otsaava.

Siibri sisseliilitamisel langeb kaane 3 ja diafragma vahelises
ruumis rohk. Kuid diafragma 8 ja kaane 1 vahelises ruumis jaab
rohk muutumata, sest tagasiloogikuulklapp 4, mida surub vedru
7, suleb vdljapdadsu. Rohu. iilejadak selles ruumis painutab dia-
fragma vasakule, avades suure labim66duga ava 10; 6hk valjub
toosilindrist kiiresti ja mehhanism lilitub valja.

Kiire valjalaskega automaatklapid kiirendavad tunduvalt
mehhanismide vdljaliilitamist, mille t6ttu neid kasutatakse pneu-
maatilise juhtimise koikides slisteemides.

Surudhu andmiseks poorlevatele mehhanismidele asetatud
toosilindritele ja kambritele kasutatakse spetsiaalseid poorievaid
ithendusi, kusjuures nende konstruktsioon ei erine pdhiliselt neist,
mida kasutatakse hiidraulilistes juhtimissiisteemides.

Mitmekopaliste ekskavaatorite mehhanisme juhitakse hoob-
slisteemide abil, mis ei erine tlalkirjeldatuist.

§ 13. TOOTAMINE UHEKOPALISTE EKSKAVAATORITEGA

Ekskavaatori tooorgani juhtimiseks pinnase kaevandamisel
tuleb vajalikul momendil iiks v6i teine t66mehhanism vajalikuks
ajaks sisse liulitada.

Uhekopaliste ekskavaatorite suurima t60joudluse voéib saa-
vutada ainult mitmete tooliikumiste tiheaegsel sooritamisel. Nii
naiteks voib tdidetud kopa tostmise ajal iihtlasi ekskavaatorit p6o-
rata tihjendamiskohta, tiihjendatud kopa langetamise ajal aga
poorata tooette. Tarbe korral peab juht tiheaegselt sisse lilitama
kaks, monikord isegi kolm t66mehhanismi (tdidetud kopa téstmine,
ekskavaatori pooramine ja kopa haardeulatuse suurendamine
surveliikumise arvel). Selline juhtimine néuab hoobade ja pedaa-
lide Giget kasutamist ja suurt vilumust, mida juht v6ib omandada
ainult pikaajalise tootamise tagajdarjel ekskavaatoril.

Nagu eespool mainitud, on themootorilised ekskavaatorid
mitmesuguste juhtimissiisteemidega, millel igaithel on oma
isedrasused ja mis noéuavad spetsiifilisi kogemusi. Hoobade pai-
gutus erinevate ekskavaatorite juhtimispultidel ei ole tihesugune
ja olenevalt masinal kasutatud silisteemidest on tarvis hoobade
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kasitsemisel rakendada erinevat jéudu, sujuvaid liigutusi jne. See-
tottu on ekskavaatori juhtimise omandamine kiillalt keerukas.

Vaatamata ekskavaatorite juhtimissiisteemide mitmekesisu-
sele on siiski olemas hoobade kdsitsemise péhireeglid, mis on
rakendatavad igasuguste siisteemide puhul. Enne kui asuda tédle
antud ekskavaatoril, on tarvis hoolikalt fundma &ppida iga hoova
otstarvet. ToOprotsessis ei tohi jdlgida pealkirju, mis selgitavad
ihe vbi teise hoova otstarvet, sest see segab juhi tdhelepanu ega
lase tal jalgida ekskavaatori litkumist. To6tamisel tuleb jarjekor-
ras kasutada mitut juhtimishooba ning iihte ja sama hooba raken-
dada tegevusse nii vasaku kui ka parema kdega. Vastasel korral
esinevad liigsed aja ja energia kulutused, mis vdsitavad juhti ja
vahendavad ekskavaatori to6joudlust.

Tootaja jalad peavad asetsema alati juhtimispidurite pedaa-
lidel, et igal ajal oleks vbdimalik pidurdussiisteemi kiiresti raken-
dada end liialt vasitamata.

Hoobade kasitsemisel on vaga tdhtis oppida oigesti seostama
hoovale v6i pedaalile rakendatavat joudu todorgani koormusega.
Selle koormuse tile otsustatakse kuulmise jargi, mootori té66tamist
jalgides, sest poordemomendi suurenemisel vantvollil vaheneb
monevorra mootori kiirus. Sisepdlemismootoritel tugevneb ja
teravneb heli valjalasketorus. Tootamisel ei ole lubatud mootorit
iile koormata. Seepédrast tuleb mootori koormust Gigeaegselt vas-
tava juhtimishoova abil vahendada, iiht v6i teist to6mehhanismi
vdlja Iulitades voi selle kiirust vahendades.

Ekskavaatori juhtimisel tuleb hoiduda toomehhanismide jar-
sust sisseltilitamisest, sest see suurendab koormust ja pohjustab
masina enneaegset kulumist.

Allpool on toodud hoobade kasitsemise ndited hiidraulilise
susteemiga ekskavaatoritel.

Hoobade kédsitsemine otsekoppekskavaato-
ritel

Tooee kaevamisel kasutatakse hoobi 9, 6, 4 ja pedaale 10 ja 11
(joon. 72). Enne to0 algust on vaja:

a) asetada hoovad puldil neutraalasendisse;

b) lilitada sisse mootori peasidur, tdmmates hoova 3 taha-
poole;

c) lulitada sisse poordemehhanismi nukksidur, asetades
hoova 13 llemisse asendisse; sellesse asendisse jaab hoob 13 kogu
t66 ajaks;

d) lilitada hoovaga 12 sisse vastav iilekanne tootamiseks
vajalikul kiirusel; sisseliilitamisel pooratakse kergelt reversi volli,
kasutades hooba 4; pikaajalisel t66l, kui péordenurk on alla 60°,
soovitatakse toOtada viaikesel kiirusel (asetada hoob 12 alumisse
asendisse);

e) hoova 2 podramisega suurendada mootori pdorete arvu.

Et asetada kopp enne kaevamist Oigesti, tOstetakse ta esialgu
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Joon. 72. Ekskavaatori 3-652 juhtimishoovad:
1-9, 12—14 — hoovad, 10, 11 — pedaalid

veidi tles. Selieks tommatakse enda poole hoob 9, lilitatakse
sisse peavintsi tdstetrossi trumli héordsidur; selle trumli piduri-
pedaal 11 jaab vabaks, mis vastab piduri valjaltlitatud seisundile.

Kopa haardeulatust vastavalt tostmisele reguleeritakse hoo-
vaga 6 (paremale — tagasitombamine). Kui hoob 6 on neutraal-
asendis, liilitatakse sisse pedaali 10 abil survetrumli pidur.

Kui kopp on tousnud vajalikule kérgusele, surutakse pedaa-
lile 11, hoob 9 aga asetatakse neutraalasendisse.

Seejarel, vabastades jark-jargult pedaalid 10 ja 11, lastakse
kopp alla, jalgides, et see ei porkaks vastu roomikuid. Kopa lasku-
misel pidurdatakse teda sujuvalt ja suletakse kopa pohi. Aseta-
nud kopa tooasendisse, alustatakse kaevamistsiiklit. Tommates
hooba 9 enda poole ja iiheaegselt vabastades pedaali 11, tGstetakse
kopp tiiles (kaevamine).

Kui kopp on tditunud, eemaldatakse ta tooeest, tommates
hooba 6 enda poole (kopavarre tagasitombamine), ja, vabastades
pedaali 10, ei katkestata kopa t6stmist enne, kui see on joudnud
vajalikule tiithjenduskorgusele.

Hoob 9 lilitatakse védlja ja vajutatakse samaaegselt pedaalile
11, siis alustatakse pooramist tiihjenduskohta. Selleks nihuta-
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takse reversi sidurite juhtimishoob 4 endast eemale, kui soovitakse
poorata vasakule, vbi enda poole, kui tahetakse poorata paremale.
Et valtida jarsku pooret, lilitatakse reversi sidurid hoova 4 abil
sujuvalt sisse. Enne tiihjenduskohta joudmist lilitatakse hoob 4
vdlja arvestusega, et kopp liigub inertsi méjul kohale. Noole vaja-
lik valjaulatus kopa tiihjendamiseks seatakse hoova 6 ja pedaali
10 abil.

Valjalaadimiskohal tuhjendatakse kopp hoova 9 paigutamise
{(kallutamise) teel paremale. Koppa ei ole soovitatav tiihjendada
liiga korgelt, sest see voib vigastada isekallutit v6i raudteevagu-
nit. Kivide pealelaadimisel lastakse kopp peaaegu platvormile ja
parast pohja avamist tostetakse korgemale. Téotamisel iihenda-
takse tingimata kopa tostmise ja tiihjendamiskohta po6oramise
operatsioonid, samuti ka tithja kopa allalaskmine ja tooette poor-
dumine. :

Kaevekihi paksust reguleeritakse survemehhanismiga. Kui
ekskavaator on varustatud kombineeritud survemehhanismiga,
reguleeritakse kaevekihi paksust pedaali 10 abil. Kopa vars viiakse
tagasi algasendisse hoova 6 abil. Ménikord on t66ee planeerimisel
ja taidetud kopa tostmisel otstarbekohane kasutada kopa varre
vidljatdbmbamiseks hoovaga 6 sisseliilitatavat h66rdmehhanismi.

Hoobade kdsitseminedraglainekskavaatoril
Tootamisel draglainiga kasutatakse hoobi 9, 4, 6 ja pedaale 10 ja
11. Hoobadega 9 ja 6 lilitatakse sisse toste- ja tombetrosside
trumlite sidurid, pedaalidega 11 ja 10 aga neile vastavad pidurid.
Hoovaga 4 liilitatakse sisse reversi sidurid, nagu otsekopptoo-
varustuse korral. Et t006 oleks efekisem, peab kaevamise eel kopp
olema Oigesti asetatud pinnasele ja tombe- ning tostetrossid ker-
gelt pingutatud. Kasutades tombe- ja tOstetrosside trumleid, ase-
tatakse kopp algasendisse, seejdrel vabastatakse pedaal 11 ja, lili-
tanud sisse hoova 9, alustatakse kaevamist. Kaevamise ajal regu-
leeritakse kaevekihi paksust tdstetrossi abil. Juhi soovi kohaselt
saab seda trossi hoida pedaaliga 10 juhitava tdstepiduriga.

Taidetud kopp tostetakse iiles. Selleks liilitatakse valja hoob
9, surutakse pedaalile 11 ja, vabastanud pedaali 10, lilitatakse
sisse hoob 6. :

Kopa tostmisel peab tdmbetross kogu aeg olema pingul, mis
saavutatakse selle aeglase pealekerimisega koos trumli pidurda-
misega pedaali 11 abil. Tdidetud kopa tdstmine ihendatakse tingi-
mata ekskavaatori platvormi pooramisega, mis lulitatakse sisse
hoova 4 abil, nagu otsekopa juures.

Kopp tihjendatakse, I6dvendades tombetrossi pedaali 11 abil.
Tootamisel tuleb jdlgida, et pidurite vabastamisel trossid liiga
pikalt maha ei jookseks. Seda valditakse pidurite digeaegse sisse-
Itlitamisega. Trosside liiga pikalt mahajooksmisel vbivad tekkida
silmused, trossid voivad kiiluda trumlite vahele ja lakata toota-
mast.
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Tuhja kopa allalaskmine tuleb tingimata i{ihendada tooette
tagasipéordumisega. Kopa allalaskmisel pidurdatakse tdstetrossi
trumlit pedaaliga 10, mitte voimaldades kopal jarsult langeda pin-
nasele. To6tamisel draglainiga ei tohi kova pinnast kopa 166ki-
dega kobestada.,

Kaevamisraadiuse suurendamise eesmadrgil on paljudel juh-
tudel otstarbekohane kopp heita véimalikult kaugemale. Selleks
tostetakse kopp maapinnalt iiles, lilitatakse hoova 6 abil sisse
tostetrossi trummel ja, pidurdanud trumli, surutakse pedaalile 10.
Seejdrel tommatakse kopp veidi noolele ldhemale, kasutades hoo-
vaga 9 sisseliilitatud tombetrossi trumlit, ja vabastatakse trummel.
Kopp, mis on riputatud tostetrossile, mille trummel on pidurdatud
seisundis, putab liikuda edasi pendli kujul. Kopp saavutab suu-
rima ringkiiruse momendil, mil téstetross satub vertikaalasendisse.
Sel momendil lilitatakse valja tostetrossi trummel, vabastades
pedaali 10. Seejarel kopp, jatkates liikumist inertsi méjul, laskub
maapinnale tunduvalt kaugemal ekskavaatorist, kui tavalisel alla-
laskmisel. Vilunud juhid kasutavad kopa heitmist ilma noolele
ldhemale tdmbamata, kasutades tsentrifugaaljoudu, mis mdéjub
kopale ekskavaatori platvormi poéordumisel tithjendamiskohast
tooee poole. Mélemal juhul néuab kopa valjaheitmine juhilt vilu-
must. Kopa heitmist ei ole soovitatav kasutada silistemaatiliselt
sest see pikendab tsiikli kestust ja vahendab ekskavaatori t60-
joudlust.

Hoobade kdsitsemine p66rdkoppekskavaato-
ril. Poordkoppekskavaatori hoobi kasitsetakse analoogiliselt
dlalkirjeldatuga.

Hoovaga 6 ja pedaaliga 10 juhitavale vasakule trumlile kinni-
tatakse tostetross; hoovaga 9 ja pedaaliga 11 juhitavale parem-
poolsele trumlile aga tdmbetross. Pdarast ekskavaatori poordumist
sivendamiskohta peab kopp olema tootamise algasendis. Selleks
vahendatakse survet pedaalidele 10 ja 11, viiakse kopp ette ja las-
takse nool sujuvalt alla, kuni kopa kihvad puudutavad pinnast.
Kopa allalaskmise jarel vabastatakse pedaal 11 tdielikult ja, Mili-
tanud hoova 9 sisse (enda poole), alustatakse kaevamist.

Kaevekihi paksust reguleeritakse surumisega pedaalile 10.
Kui kopp tungib liialt siigavale ja koormab mootori iile, toste-
takse noolt veidi kérgemale, tommates selleks hooba 6 enda poole.

Kui kopp on tditunud, lilitatakse hoob 9 védlja ja liilitatakse
sisse pedaal 11. Seejdarel alustatakse noole ja kopa tostmist, mil-
leks, lilitanud valja pedaali 10, lilitatakse sisse hoob 6 (enda
poole).

Niipea kui kopp vdljub pinnasest, liillitatakse hoovaga 4 sisse
poordemehhanism, iihendades péoramise tdidetud kopa tostmi-
sega. Kui kopp on téstetud vajalikule korgusele, lilitatakse sisse
pedaal 10 ja samaaegselt liilitatakse valja hoob 6, hoides kopa
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vajalikus asendis. Kopa tithjendamiseks iile eesmise serva on vaja
vabastada pedaal 11.

Kui kopp tihjendatakse avatava eesmise seina kaudu, liili-
tatakse tdidetud kopa tilestdstmise jarel hoova 9 abil sisse kopa
pohja avamismehhanism.

Hoobade kdsitsemine kraanaekskavaatoril
Raskuste tostmiseks ja langetamiseks kasutatakse peamiselt pea-
vintsi parempoolset trumlit, vasakpoolset aga ainult juhul, kui
nool on varustatud nokaga. Kraanaga peab t6otama ekskavaa-
tori poordeplatvormi vdaikesel Kkiirusel. Poordeplatvorm liilita-
takse sisse hoovaga 12. Kraanat juhitakse hoobadega 9, 6, 4 ja
pedaalidega 11 ja 10. Raskuste tGstmisel tdmmatakse hoob 9 enda
poole ja vabastatakse iitheaegselt pedaal 11. P66ramiseks kasuta-
takse hooba 4. Raskus hoitakse iilestéstetud asendis surumisega
pedaalile 11, langetamiseks aga vdhendatakse ettevaatlikult sur-
vet sellele pedaalile. Raskuse langetamine kiiruse piiramisega
mootorl tootamisel toimub hoova 6 sigseliilitamisega (endast
eemale) ja pedaali 11 vaijalilitamisega.

Tootamisel nokaga tostetakse raskust hoova 6 sisseliilitamisel
(enda poole). Raskus hoitakse iilal ja langetatakse pedaali 10 abil.
Kbikidel nendel operatsioonidel hoidutakse jarskudest liikumistest
ja jarsust pidurdamisest. Kraana toodel tuleb tdpselt tdita eks-
pluatatsiooni eeskirju. On keelatud tosta raskust, mille kaal tletab
lubatud madédra noole antud vdljaulatusel. Teist liiki vahetatava
toovarustuse kasutamisel ei erine hoobade kasitsemine printsipi-
aalselt tlaltoodust.

Ekskavaatoriteedasiliikumine. Kdigumehhanismi
sisseliilitamiseks asetatakse poorde- ja kdigumehhanismi nukk-
siduritega iihendatud hoob 13 alumisse asendisse. Hoovaga 12
lilitatakse sisse aeglasem vo6i kiirem kaik.

Enne edasiliikumise alustamist peab kopp olema iiles toste-
tud ja plisima seiles asendis tostetrossi trumli piduri toimel (pedaal
11 lukustatakse). Peale selle tdmmatakse enda poole hoob 5 kdigu-
mehhanismi lukusti véljaliilitamiseks ja hoob 7 poérdemehhanismi
piduri sisseliilitamiseks. Liikumissuuna muutmiseks nihutatakse
hooba 4 enda poole v6i endast eemale.

Maest tlles sdidul on vajalik, et vedavad ketirattad asuksid
taga, kdigumehhanismi eesmine lukusti oleks kaitseseisus, tagu-
mine aga valja lilitatud. Et roomikute abil liikumissuunda muuta,
lilitatakse vdlja ja pidurdatakse see roomik, mille timber tuleb
poorduda. Selleks asetatakse hoob 8 iihte dadarmisse asendisse.

Langudel voib kasutada kdigumehhanismi lukustit ainult
avariiohu korral. Madest alla sbita voib ainult vaikesel Kiirusel
(hoob 12 peab asuma alumises asendis), mil mootori volli poorete
arv on minimaalne. Kdikude vahetamine ja nukksidurite timber-
lilitamine nélvadel (hoovad 12 ja 13) on keelatud. Ekskavaatori
transportimisel peavad vedavad rattad asuma taga.
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Noole tostmine ja langetamine. Noole tostmiseks
lilitatakse selle tostetrumli nukksidur sisse, nihutades vastava
hoova (joonisel naitamata) enda poole ja liilitades vintsi piduri-
hoova 14 abil valja. Seejdrel tommatakse hoob 6 enda poole ja
lilitatakse sisse noole tostetrumli volli (peavintsi reversi volli)
héordsidur.

Noole tostmiseks ei tohi porkseadme linki, mida juhitakse
rongaga 13 varustatud vardaga, valja liilitada.

Tostnud noole vajalikule korgusele, liilitatakse hoob 6 vilja,
trumli pidur aga sisse, vabastades hoova 14. Noole.allalaskmiseks
eemaldatakse porkseadme link, tommates ronga 13 pesast valja
ja poorates seda 90° vorra. Selleks tuleb p1dur1t veidi jarele andes
noolt tosta, liulitades sisse hoova 6.

Porklingi eemaldamisel peab noole tostevintsi trumli pidur -
olema sisse lilitatud. Noole langetamiseks tuleb uuesti ettevaat-
likult vintsi trumli pidurit jérele anda ja veendunud, et noole
langemiskiiruse piiramismehhanism on automaatselt sisse lilitu-
nud, lasta nool vajalikule kérgusele. Nool ei-lange, kui pidur on
sisse liilitatud; parast piduri sisseliilitamist tuleb tingimata pork-
link sulgeda.

Noole langetamisel kiiruse piiramise mehhanismi abil jdlgi-
takse tdhelepanelikult selle tootamist; mehhanismi rikke korral
aga viivitamata vabastada hoob 14 ja pidurdada trummel.



Il peatiikk

MITMEKOPALISTE EKSKAVAATORITE EHITUS JA
EKSPLUATATSIOON

Mitmekopalisi ekskavaatoreid kasutatakse ainull spetsiaalse-
teks toodeks. Nendega saab pohiliselt toodelda ainult Ghtlast pin-
nast. Mitmekopaliste ekskavaatorite oluliseks puuduseks on see,
et nad ei ole kohandatud to6tamiseks talvel, ku1 maapind on kil-
munud, kivistel pinnastel v6i pinnastel, mis sisaldavad mattunud
puitu ja teisi lisandeid.

Vorreldes tihekopaliste ekskavaatoritega on mitmekopaliste
ekskavaatorite eeliseks nende suurem toojoudlus ja vdiksem kaal
ning nad tarvitavad vahem kiutust.

§ 14. KETTEKSKAVAATORID
Kinemaatilised skeemid

TranSee-ekskavaatorid OTH-124 ja 39TH-123 (joon. 73) on
rippmasinad, mis on ehitatud kummiratastega traktori «Belaruss»
baasil. Ekskavaatori 9TH-124 kinemaatiline skeem on toodud
joonisel 74.

Poorlemine kantakse hammasililekandeststeemi kaudu tooketi
vedavale ketirattale 18. Mootorilt 1 kaitatakse héordsiduri 2 ning
hammasrataste 3 ja 4 kaudu traktori kaigukasti volli. Edasi kan-
takse liikkumine siduri 28 kaudu iile to6organi ajami reduktori
sisendvollile 27. Reduktoris on iiks paar koonushammasrattaid 25
ja 23, hammasralaste 24 ja 26 plokk, kolme hammasratta 20, 21,
22 plokk ja ajamivoll 12 koos ketirattaga 18. Koonushammasratas
23 on vabalt asetatud vollile ja sellega sidestatud mitmekettalise
hoordsiduriga 11. Kui viia hammasratasploki hammasratas 24 ham-
bumisse hammasrattaga 20, saadakse tooketi esimene (aeglane)
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liikumiskiirus. Keti teise kiiruse saamiseks viiakse hambumisse
hammasrattad 26 ja 21. Vo6ll 12 pannakse poorlema hammasratas-
tega 22 ja 19.

Tigudega 13 puhastatakse nélvade perved. Teod kaditatakse
tooketilt ketiratta 714 kaudu.

Tooketti pingutatakse ketiratta 15 nihutamisega piki telge.
Ketiratta 15 telg on asetatud laagri 16 korpusse. Kui keerata kruvi
17, nihkub korpus koos ketirattaga 15.

Kopaketi raami tostetakse ja langetatakse kahe hidro-
silindriga. Vedelik surutakse hiidrosiisteemi pumbaga 36 jagaja 30
kaudu. Jagaja siibreid lilitatakse iimber juhtimispuldile asetatud
hoobadega. Tooorgani ja hiidroststeemi tilekoormuste vdltimiseks
on jagajas ulevooluklapp. Teine tlevooluklapp 29 on asetatud
tooorgani hiidrosilindrite joonele. Ulevooluklapid vodimaldavad
tooorganil iseseisvalt valjuda pinnasest, kui siiber on neutraal-
asendis.

Kaigumehhanism kaitatakse eksavaatori tootamise ajal hiidro-
mootoriga 31 teopaari 34 ja hammasiilekannete stisteemide 32—33
ja 5—9 kaudu. Toovedeliku (6li) surub pump jagaja kaudu huidro-
mootorisse, kusjuures osa Olist juhitakse drosseli 35 kaudu o6li-
paaki.

So6ltuvalt labi drosseli mineva 6li hulgast muutub hidro-
mootori péorlemiskiirus ja seega ka masina kiirus.

Ekskavaatori edasiliikumiseks transportimisel kantakse poorde-
moment roomikutele iile mootori vantvollilt traktori kdigukasti
kaudu.

Buldooseri holma tostmiseks ja langetamiseks on ekskavaa-
torile asetatud huidrosilinder, mida juhitakse jagaja kaudu.

Joon. 73, TranSee-ekskavaator OTH-123
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Joon. 75. TranSee-ekskavaator 3TVY-353

TranSee-ekskavaator 9TY-353 (joon. 75) koosneb mootorist
ulekandemehhanismidest (transmissioonist), toovarustusest ja
roomikkdiguosast. Ekskavaatori 9TY-353 kinemaatiline skeem on
toodud joonisel 76.

Mootori vollilt 7 kantakse liikumine siduri kaudu {iile roomi-
kute vedavatele tahtratastele 17 kdigukasti kiilgsidurite 20 ja
kettiilekannete 19 ja 18 kaudu.

Hammasratas 8 on alalises hambumises hammasratlagd s
mille kaudu pannakse poorlema voll 7 ja hammasratas 39. Viies
hambumisse hammasratta 39 rattaga 41 hammasratta 40 kaudu,
pooratakse volli IT ja koonilise paari 43 kaudu volli I11.

Hammasratta 39 hambumisel hammasrattaga 42 muudetakse
tilekannete poéoriemissuunda.

Hammasrataste 9 ja 12 plokk on juhtliistudel vabalt aseta-
tud vollile ja teda voib viia hambumisse hammasratastega 10, 11
ja 13, mis on asetatud vahevdllile IV.

Hammasratasploki 24, hammasratta 23, hammasratasploki 14,
hammasrataste 15, 16, 22 ja nukksiduri 21 kaudu pannakse poor-
lema v6ll V. Hambumise vastava muulmise teel kaigukastis muu-
detakse ekskavaatori tookiirust.

Transpordikdiguks on vaja nukksidur 21 viia hambumisse
hammasrattaga 25.

Kaiguvolli V otstele on asetatud héordsidurid 20. Neid kasu-
tatakse kdaigumehhanismi kettiilekannete 19 ja 18 sisseliilitamiseks.
Mbolema kilgsiduri (parema ja vasaku) sisseliilitamisel liigub
ekskavaator sirgjooneliselt. Uhe siduri sisseliilitamisel tootab

8 Ekskavaatorid pdilumajanduses 113
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ainult tiks roomik ja ekskavaator poordub. Kiilgsidurite korpused .
on Uheaegselt ka piduritrumliteks. Iga kiilgsidurit ja pidurit juhi-
takse iithe hoovaga: pidurilindi pingutamisel lilitub kilgsidur
valja, piduri vabastamisel aga sisse.

Tooorganile kantakse liikumine tle kaigukasti volli 1] otsal
asuva nukksiduri 44 sisseliilitamise teel. Kettiilekande kaudu pan-
nakse poorlema vahevoélli liistudele asetatud ketirataste 31 kaudu
ketiratas 29, mis hoordsiduri 30 abil thendatakse turassvolliga.
Hoordsidur on kaitsesiduriks. Ta kaitseb kogu transmissiooni tle-
koormuse vastu kaevamisel.

Turassvollile on kinnitatud kaks ketiratast 25, ‘mis kaitavad
kopaketti.

Tooorgani raamile on asetatud kande- ja tugirullid 27.

Turassvolli keskossa on liistule asetatud ketiratas 26. Viimane
paneb kettiilekande abil poorlema poikteod 28, mis monteeritakse
tooorganile astmelise profiiliga transeede kaevamisel.

Toéoorganit tostetakse ja langetatakse tiguvintsi 1 abil, mille
ajamivoll lilitatakse sisse nukksiduri 3 abil. Hammasratta 34 nihu-
tamisega liistul piki volli III vo6ib teda thendada hammasrattaga
6 kas vahetult v6i kaksikhammasratta 2 kaudu, muutes seega
jargnevate lilekannete poorlemissuunda. Hammasratas 6 paneb
hammasratta 4 kaudu poorlema volli VII ja edasi vintsi 1.

Transportoor 33 kditatakse kdigukasti vollile VI Kkinnitatua
ketirattaga 32. Samale vollile on asetatud kaksikhammasrattad 35
ja 38. Hammasratta 37 nihutamisel piki volli I ja uhendamisel
hammasrattaga 38 v6i hammasrattaga 35 vahehammasratta 36
kaudu pannakse poorlema voll VI. Vahehammasratas 36 voimai-
dab panna transportoori linti lilkuma vastupidises suunas. See on
vajalik selleks, et transportooriga oleks voimalik pinnast transpor-
tida nii thele kui ka teisele kiiljele.

Toovarustus

Ekskavaatori 3TH-123 (joon. 77) toovarustus koos-
neb keevitatud raamist 6, téoketist 2 koos koppade ja tigudega 9.
Raam moodustab aluse juures kaks haru, mis tugilaagrite 8 abil
kinnitatakse tooorgani ajamiraamile. Raamile keevitatud kahte
korva 1 kasutaiakse tostesilindrite kolvivarte kinnitamiseks ja
tooseadme tostmiseks ning langetamiseks.

Raami pea on teleskoopiline. Selle 66nsusesse on paigutatud
jatk 4, mille otsa on kinnitatud pingutusrull 3. Jdtk toetub vedru
kaudu pingutuspoldile. Ajamiketti pingutatakse spetsiaalse mut-
riga, mille juurde padaseb kaane 5 eemaldamisel. Vedrud vahen-
davad dinaamiliste koormuste moju tooketile ja hoiavad selle
vajalikult pingul.

Tooketile on vastavate hoidjate abil kinnitatud kolmes suu-
ruses hambad (kopad). Hoidjatel on avad, mille kaudu nad on
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Kinnitatud keti Sarniiridele. Hambad on ketile kinnitatud kindlas
jarjekorras (kitsad, keskmised ja laiad), mis thtiustab keti koor-
must tootamisel. Hammaste komplektid on vahetatavad vastavalt
kaevatava kraavi (iranSee) laiusele.

Pervepuhastusteod poorlevad laagrites, mille korpused on
raamile kinnitatud poltidega 7.

Ekskavaatori 9TY-383 t66varustus koosneb laien-
datud tugilaagritega kaheharulisest keeviskonstruktsiooniga raa-
mist 4 (joon. 78): Noole tugilaagrite telg on thtlasi turassvolliks
6. Tovorgan toetub tugirullide 3 kaudu ekskavaatori raamile.
Tugirullid veerevad téoorgani tostmisel ja langelamisel ekskavaa-
tori raami taladel.

Et vdltida kopaketi vabaharu liigset ldabiripet ja et tocharu
piisiks kaevamisel raamil, on paigaldatud neli paari kanderulle 7.
Kopad 2 on jaigalt kinnitatud kopakettide kahele paralleelliilile.
Raami eesmisele osale on asetatud kopaketi pingutusseade 5.

Turassvoll 8 (joon. 79) on liugelaagritel 5 asetatud kahele
kronsteinile, mille sormedele 9 on kinnitatud rullid 10. Rullid
on haardes ekskavaatori raami taladega ja veerevad tooorgani
tostmisel voi langetamisel talade juhtpinda mooda. Kopakettide
ajami ketirattad ja tigude ajami ketiratas 7 on kinnitatud véllile
liistudega.

Hoéordsiduri trummel 1 koos ujuvtiitipi pidurilindiga 2 on ase-
tatud turassvolli otsale liistuga. Ketiratas 3 on puksil vabalt
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Joon. 78. Ekskavaatori 3TH-353 t6oorgan:

1 — kopakett, 2 — kopad, 3 — tugirullid, 4 — raam, 5 — pingutusseade, 6§ — turass-
voll, 7 — kanderullid
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asetatud trumli rummule. Ketiratta 3 tokesti on haardes piduri-
lindi nukiga ja veab lindi vastu trumlit 1. Kui kopp satub vastu
takistust, seiskub kopakett koos turassvolliga ja pidurilint hakkab
trumlil libisema. Hoordsidurit reguleeritakse vedru pinguse muut-
mise teel.

Linttransportoor (joon. 80, a) kinnitatakse tugirullide 2 abil
ekskavaalori alumisele raamile.

Transportoori raam koosneb kahest ithesugusest keeviskonst-
ruktsiooniga sektsioonist 4 ja 7, mis on omavahel Sarniirselt then-
datud kronsteinidega 5. Sarniirselt tihendatud transportéoéri on
kerge umber seada t60- vOi transpordiasendisse, langetades vdi
tostes seiie ulemist sektsiooni.

Tooasendis hoiavad transportoori tilemist sektsiooni kaks pin-
gutit 11. Ulemise sektsiooni tostmiseks voi langetamiseks kasu-
tatakse ekskavaatori tilemisele raamile kinnitatud kasivintsi 9.

Kopad kannavad kaevatud pinnase punkrisse 3, millest see
laheb linttransportoorile. Punker on kinnitatud ekskavaatori iile-
misele raamile. Pinnase mahavarisemist transportoori lindilt takis-
tavad piirded 6, mis kujutavad endast metalldadaristele kinnitatud
kummeeritud ribasid. Piire on kinnitatud transport6ori raamile -
ega takisla tlemise sektsiooni tdstmist. Lindi alumist haru puhas-
tatakse pinnasest transportoori raamile kinnitatud spetsiaalse
kraabiga 10.

Kanderullid valdivad lindi labiripet. Rullid poorlevad tappi-
dele asetatud veerelaagritel 16. Laagrite lilemine korpus on kinni-
tatud transportoori raamil asetsevatele kronsteinidele. Keskmise
rulli telg on iihtlasi ka transportoori kaht sektsiooni tihendavaks
sarniiriks.

Transportoori linti kaitab trummel (joon. 80, b), mis on iiht-
lasi ka lindi pingutamiseks. Trummel 15 poorleb korpustesse 17
asetatud laagrites 16. Korpustele on kinnitatud puhasti 14, mis
eemaldab trumlile kleepunud pinnase, ja kaks kruvi 13 transpor-
toori lindi pingutamiseks. Trumlit kditab selle otsale kinnitatud
ketiratas 12, mis pannakse pooriema kettiilekande kaudu.

Transportoori limberasetamine vastaskiiljele nouab lksikute
s6lmede, nagu punkri, piirete, vintsi, ajamiketi jt. osalist iimber-
monteerimist.

Astmelise profiiliga transeede kaevamisel kasutatakse pinnase
eemale toimetamiseks lisaks transportoorile veel vahetatavat pin-
nase-eemaldajat, mis kinnitub transport6ori raami tilemisele osale.

Kdiguseadmed
Standardsetele ratas- v6i roomiktraktoritele baseeruvate
transee-kettekskavaatorite kdiguosa ehitus on analoogiline nende

baasmasinate konstruktsiooniga, mistottu neid siin ei kasitleta.
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Ekskavaatori 3TVY-352 (joon. 81) kaiguosa koosneb kahest
keevitatud roomikuraamist 4. Raami keskosa koosneb kahest
talasl. Raami eesmine ots on veidi kérgem ja kohandatud vedava
tahtratta 1 asetamiseks. Raami teise otsa on paigutatud pingutus-
ratas 6.

Roomikuraamid on eesosas omavahel iihendatud teljega 9, mis
omakorda on kaarpoltidega tihendatud ekskavaatori alumise raa-
miga 10. Telg 9 on kinnitatud kronsteinidele.

Roomikuraami tagumine osa toetub Sarniirselt balanssiirile 7,
mis kujutab endast tala, ja toetub samuti Sarniirselt roomikute
raamile. Selline konstruktsioon v6imaldab takistuste iletamisel
roomiku tagaosal iseseisvalt tousta ja laskuda.

Vedavad rattad pannakse poorlema kahekordse kettiilekande
kaudu.

Telgede 9 kummalegi otsale on asetatud puksidel rummud 12,
millele on keevitatud ketirattad 13 ja 2. Ketiratas 13 on keti abil
thendatud kaigukasti volliga, ketiratas 2 aga vedava tahtratta
volliga. Kettiilekannete pingutamiseks saab kronsteine 11 kruvide
14 abil nihutada.

Vedavad rattad 3 (joon. 82, a) on asetatud roomikuraami ees-
misse ossa vollile 2, mis poorleb veerelaagritel 1 ja 4. Vollile on
asetatud ketiratas 5, mis pannakse poorlema kaiguteljel asuvalt
ketirattalt.

Tugirullid 10 (joon. 82, b) on asetatud koonusrull-laagritel 8
telgedele 9. Iga telg kinnitub kahe kaarpoldiga 6 roomikuraamile.
Rullide molemal kiiljel on tihenditega 11 varustatud kaaned 7.

Kanderullide 13 (joon. 82, c¢) iilesandeks on roomikulindi
ilemise haru liigse ldabirippe valtimine. Rull on kuullaagritel 15
asetatud teljele 14. Telg on keevitatud kronsteinile 12, mis kahe
poldi abil kinnitub roomikuraamile,

Pingutusratas 1 (joon. 83) poorleb rull-laagritel teljel 4. Telje
otsad on asetatud roomikuraamide vdljaldigetesse, kus neid saab
kruvi 3 abil nihutada roomikulindi pingutamisel.

Ajammehhanism

Ekskavaatori 3TH-123 (joon. 84) tooorgani ajami reduktori
korpuses 2 asuvad hammasiilekanded ja piirmomendi hoordsidur.
Reduktor on IT-kujuline; reduktori korpuse kahele valjaulatuvale
otsale on kinnitatud kopa raam.

Raami kinnitamiseks on korpuse otstele asetatud puksid 12,
mille siseavadesse on laagritel 13 asetatud voll 74. Pukside kael-
tele monteeritakse laagrid.

Hammasratas 5 asub kuullaagritel muhvis 4 ja on nuutidega
thendatud ajamivolliga. Horisontaalvoll 8 on asetatud veerelaag-
ritel 21 ja puksidel muhvi 7, mis laagri 6 kaudu toetub reduktori
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Joon. 84. Ekskavaatori 3TH-123 todorgani ajam:
1, 3, 5, 16, 17, 18, 20 — hammasrattad, 2 — korpus, 4, 7, 12 — puksid, 6, 13, 21 —
laagrid, 8, 14 — vollid, 9 — vedru, 10 — mutter, 11 — kaas, 15 — Ketiratas, 19 — telg

korpusele. Muhvile on nuutidel asetatud hammasratas 3, mis kai-
tatakse hammasrattalt. 5.

Volli nuutidele on asetatud hoordsiduri veetavad kettad, mille
vahele paigutatud vedavad kettad on thendatud muhvi korpusega.
Mutriga 10 pingutatava survevedru 9 abil surutakse kettad teine-
teise vastu, voll 8 aga on iihendatud muhviga 7. Vedru pingus on
reguleeritud selliselt, et tooketi lilekoormusel hakkavad kettad
libisema ja seega valdivad avarii. Survevedru on kaitstud kaa-

nega 11.
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Volli 8 teisel otsal on nuutidele asetatud hammasratasplokk -
1, mida kahvli ja hoova abil piki vo6lli nihutades vo6ib viia ham-
bumisse hammasrattaga 17 voi 18, ja seega tooketi kiirust muuta.

Hammasratiad 17 ja 18 on liistu abil kinnitatud hammasratta
20 rummule ja moodustavad kolmest hammasrattast koosneva
ploki. Hammasralaste rumm poorleb vabalt neljal kuullaagril
teljel 19.

Nuutidel vollile 14 asetatud hammasratas 16 on alalises ham-
bumises hammasrattaga 20. Vollile 14 on kiiludel asetatud ketti
kditav ketiratas 15. VOll 14 on asetatud sfadrilistele laagritele 13.

Ekskavaatori 3TY-353 (joon. 85) kdigukast on monteeritud
valatud korpusele. Kdigukasti primaarvoll 12 on tehtud iihes tikis
hammasrattaga 13, mis on alalises hambumises hammasrattaga 9.
Voll 12 on asetatud kahele kuullaagrile. V6lli konsoolosale on
monteeritud kettsiduri ketiratas 11, mis tthendab ajamivolli moo-
toriga.

VoIl 31 on asetatud korpuses olevatele laagritele. Hammas-
ratas 34 on lilituskahvli kaudu hoova abil vabalt nihutatav volli
nuutidel. Hammasratas 34 kditab hammasrattaid 30 v6i 32, mis on
liistu abil asetatud v6llhammasrattale 33. Hammasratas 34 hambub
hammasrattaga 30 vahehammasratta kaudu, hammasrattaga 32 aga
vahetuit.

Vo6ll 14 pannakse poorlema temale kinnitatud koonushammas-
ratta 8 kaudu. Véllile on juhtliistul asetatud kaks hammasratas-
plokki 10 ja 15, mida liilitatakse imber hoobadega. Hammasrataste
10 ja 15 tUmberlilitamisega muudetakse jargnevate {iilekannete
kiirust.

Volli 14 konsoolotsal on nukkmuhv 1, mida piki v6lli nihuta-
des voOib sidestada ketiratta 2 vastavate pesadega ja seda sel teel
sisse liilitada. Ketiratas 2 on puksil asetatud vollile. Ketiratta rumm
on laagri 3 toeks. Ketiratta 2 kaudu pannakse poorlema peavoll
ja kopa tookett.

Véllile 14 on juhtliistul vabalt asetatud nihutatav hammas-
ratas 4, mille vo6ib viia hambumisse hammasrattaga 5 vahetult
v0Oi vahehammasratta kaudu. Hammasratas 5 on alalises hambu-
mises hammasrattaga 7, mis on liistu abil kinnitatud vollile 6. V5ll
6 on iseseaduva nukksiduri abil thendatud to6organi toste- ja lan-
getusmehhanismi tigureduktoriga.

Vahevollile 18 on asetatud kolm hammasratasplokki 25, 26 ja
16. Samal vollil poorleb vabalt hiilsil hammasratasplokk 17.

Vo6ll 29 on roomikute ajamivolliks. VoOlli otstel on ketirattad
ja kilgsidurid. VoIl lilitatakse sisse selle nuutidel nihutatava
nukkmuhvi 20 abil. Vo6llile on vabalt asetatud pukshammasratas
23, millele on juhtliistul asetatud hammasratasplokk 24. Muhvi 20
iihendamisel pukshammasrattaga 23 kantakse p6oérlemine hammas-
ratasplokilt 24 vahetult iile vollile. Muhvi 20 ihendamisel ham-
masrattaga 19 kantakse poorlemine pukshammasratta 23 kaudu
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hammasratasplokile 17, mille vdike hammasratas on hambumises
hammasrattaga 22, ja edasi hammasratta 21 ja hammasratta 19
kaudu muhvile 20.

Voll 28 on liikkumise iilekandmiseks transportoorile volli
otsa kinnitatud ketiratta 27 kaudu. Péorlemist voliilt 31 vollile 28
hammasratasplokkidega 37 ja 35 saab iile kanda vahetult voi
vahehammasratta 36 kaudu.

§ 15. ROOTOREKSKAVAATORID -
Kinemaatilised skeemid

Ekskavaatori 9P-7A tooseadmed on monteeritavad traktorile
C-100. Tooorgan, transportodr ja kdaigumehhanism kditatakse
mootori vantvollilt .ilekandestiisteemi (joon. 86) kaudu.

Kdigumehhanismi transmissioon koosneb lisakdigukastist 1,
traktori kdigukastist 5, tagasillast 8 koos kiilgsiduritega, kiilg-
reduktorist 9 ja 1oppililekandest 10.

Lisakadigukast 1 ja kdigukast 5 on omavahel tihendatud kar-
daanvollidega 3 ja 4. Mdlemaid kdigukaste kasutatakse ekskavaa-
tori lilkkumiskiiruse muutmiseks. Transpordikiiruste saamiseks liili-
tatakse lisakdigukast vdlja, lahutades hambumisest hammasrattad
2. Poorlemine traktori kaigukastile kantakse tile volli 3 kaudu.

Lisakaigukast voimaldab valida kolm kdiku (kiirust). Uhen-
dades igalihe nendest kdikudest kdigukasti 5 nelja kaiguga, voib
saada kaksteist edasikdiku.

Transpordikdigul tagurpidi liikumiseks viiakse reversi ham-
masrattad 7 hambumisse hammasrattaga 6. Liikumine t6oorganile
— rootorile — kantakse iile kdigukasti 5 iilemiselt vollilt rootori
ajami reduktori 17, kahekiilgse kettiilekande 23 ja rootori ajami-
volli 24 kaudu.

Hammasratast 13, mis on nihutatav v6lli nuutidel, voib {ihen-
dada hammasrattaga 14 vahetult (nagu ndidatud joonisel) voi
hammasrataste 11 ja 12 (ndidatud punktiirjoonega) kaudu, millega
muudetakse kogu jargnevate llekannete ja jarelikult ka rootori
poorlemissuunda.

Hammasrattalt 14 pannakse hammasratta, koonilise paari 15
ja hammasratta 16 kaudu poorlema vabalt vollil asetsev diferent-
siaali hammasratas 22. Hammasrattasse on monteeritud neli koo-
nilist satelliiti 21, mis on alalises hambumises poolvéllidele 18 ja
19 kinnitatud koonushammasratastega.

Diferentsiaalmehhanismi iilesandeks on jagada pé6rdemoment
iihtlaselt kahele vedavale rootori ketirattale ja korvaldada erine-
vuste moju, mis voivad esineda ketirataste, kettide ja hammas-
rataste sammus.
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Poolvollile 19 on monteeritud mitmekettaline sidur, mis kait-
seb t6oorgani voi ajami purunemist rootori kohtumisel takistusega.
Seejuures jadvad seisma kettiilekanded 23 ja koos nendega ka
ketirattad 20. Ho6rdsidurid sel momendil libisevad.

Rootori ajamivoll 24 koosneb kahest osast, mis on omavahel
tbendatud kettsiduriga. Igale poolvéllile on kinnitatud lahtivoeta-
vad ajamihammasrattad 25, mis on hambumises rootori hammas-
vooga.

Kopad puistavad pinnase transportoorile 30, mis paiskab selle
tthele voi teisele kiiljele. Liikumine kantakse transporttoérile 30
tle ajamivollilt 24 koonilise paari 26 ja nuutidel nihutatava ham-
masratta 27 kaudu, mida voib viia hambumisse kas vahehammas-
rattaga 28 vo6i vahetult hammasratasplokiga 29. Sel viisil muude-
takse volli liikumissuunda koos kettiilekande ajami ketirattaga 31 .
ja ihtlasi ka transportoori liikkumissuunda. Transportéori rever-
seeritakse vastavalt sellele, kummale kiiljele pinnast transpordi-
takse.

Rootorekskavaatori 3P-4 tildvaade on toodud joonisel 87,
kinemaatiline skeem aga — joonisel 88. Baasmasinana kasutatakse
traktorit C-100, mis tuleb imber seadistada. Traktori kdigukast
aga asendatakse uuega, mis vOimaldab tootada aeglastel Kkiirus-
tel.

Liikumine kantakse mootorilt kdigukasti 1 kaudu tlile té6orga-
nile — rootorile ja transportoorile, kdaiguosa vedavatele ratastele
ja tooorgani tostemehhanismile.

Rootorit kditatakse mootorilt kaigukasti 1, reversi 4, kardaan-
ulekande, reduktori 5, kettiilekannete 7, vahevolli 8 ja ajamivolli
10 kaudu.

Reversmehhanismi kasutatakse poorlemissuuna muutmiseks
jou tlekandmisel tooorganile. See toimub koonushammasrataste
abil, mis lulitatakse sisse nukksiduriga.

Reduktorina 5 kasutatakse auto tagasilda. Diferentsiaal v6i-
maldab joudu tule kanda vordselt paremale ja vasakule ketirattale
ka siis, kui ajamiketid ei liigu uhtlaselt. Rootori ajamivoll 10
kujutab endast kaht samatelgset poolvolli. Reduktoris 5 asuv dife-
rentsiaalmehhanism voimaldab kaitada ajamivolli iseseisvalt roo-
tori molemalt kiljelt, sdltumatult kulumistest lilekannetes. Ajami-
voll 10 kditatakse kettiilekandega.

Et vaitida tooorgani ja ajami detailide purunemisi masina
ilekoormusel voi kokkupuutumisel takistusega, on reduktori 5
diferentsiaalivolli (rootori ajamivolli) iks pool varustatud kaitse-
siduriga 6, mis hakkab masina tilekoormusel libisema ja valdib
seega avaril.

Ajamivolli 10 tihele poolele on asetatud koonushammasratas
9, mis teise koonushammasratta ja kettiilekande 11 kaudu paneb
poorlema linttransportoori 12 parema ja vasaku trumli.

Kadigurattad 3 kditatakse kdigukasti 1 ning standardse taga-
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Joon. 87. Rootorekskavaator 3P-4

silla 2 ja traktori C-100 kiilgreduktorite kaudu. Vajaliku liikumis-
kiiruse saamiseks kasutatakse kaigukasti 1.

Tooborganit tostetakse ja langetatakse kettiilekande kaudu, mis
kditatakse hiidrosilindrite abil. Vedelikku antakse hiidrosilindri-
tesse hudrosiisteemist surve all. Survet tekitab pump, mis on tihen-
datud reversi volliga.

Toovarustus

Ekskavaatori koppadel on keeviskonstruktsioon ja poolringi-
kujuline, kihvadega varustatud l6ikeserv. Kopad on kinnitatud
poltide abil rootori (joon. 89) ketastele 3 vordsele kaugusele iks-
teisest.

Kopa mahavoetav tagasein 1 takistab pinnase mahavarisemist
kopa ilesliikumisel. Tootamisel kleepuvatel pinnastel voetakse
tagasein maha, kusjuures pinnase varisemist takistavad seitse
varba 2. Ekskavaatori raamile asetatud spetsiaalsed puhastid ldbi-
vad téotamisel varbade vahed ja puhastavad seega kopa kiilge-
kleepunud pinnasest.

Kihvad asetatakse spetsiaalsetesse valatud voi kiilgekeevita-
tud pesadesse. Et pinnast -paremini kobestada, on kihvad aseta-
tud koppadele ja samuti ka kopad rootorile kindla korra jargi.
Ekskavaatoril 9P-4 kasutatakse kaht tilipi koppi, mille kihvade
arv ja asetus on erinev.
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Joou. 85. Koppade kinnitamine ekskavaatori 3P-4 rootorile:
1 — kopa tagasein, 2 — varvad, 3 — rootori kettad, 4 — hammasvoo

Rootori ketaste siseservadele on needitud hammasvéod 4, mis
on valatud mangaanterasest. Hammasvo0 siseserv moodustab tugi-
ja kanderullide jooksuraja. Rootori kohalhoidmiseks  ja juhtimi-
seks raamil on iiks paar kande- ja kolm paari juhtrulle.

Kanderullide s6lm on Kkinnitatud téoorgani raami iilaossa.
Rootori jooksurajad toetuvad legeeritud terasest valmistatud ja
liikumatult teljele kinnitatud rullidele.

Rootori ajamivoll (joon. 90), mis koosneb kahest samatelgselt
paiknevast poolvollist 1 ja 9, toetub keskosas veerelaagritele, mis
on asetatud tooorgani raamile kinnitatud korpusele 5. Volli 1 teine
ots on samuti asetatud veerelaagrisse, mis on kinnitatud raamile
monteeritud korpusele 3. _

Volli 9 teine ots asetseb veerelaagril, mis on kinnitatud trans-
portoori ajami reduktori korpusele 7. Viimane on samuti paiguta-
tud ekskavaatori tooorgani raamile.

Veerelaagrid on varustatud tihenditega, mis vdldivad tolmu
ja pori sissepadsu ning 0li valjaimbumist. Kummagi poolvolli
valisotstele on liistudel asetatud ketirattad 2 ja 8. Rootori ajami
ketirattad 4 on asetatud rummu 6 ja kaane vahele ning on kinni-
tatud poltidega. Need ketirattad koosnevad kahest poolest, mis-
tottu neid on voimalik Kkiiresti imber vahetada.

Volli 9 pohitilesandeks on rootori parempoolse hammasratta
kditamine, peale selle on ta ka transportoori reduktori vedavaks
volliks.

Baasmasina raami llemisse ossa asetatud todorgani tostemeh-
hanism koosneb kahest solmest — iiks t00organi eesmise ja teine
tagumise osa tostmiseks. Mehhanisme kditatakse hiidrosilindrite
kaudu.

Raami tagumise osa tostemehhanismi ketid 7 (joon. 91) kinni-
tatakse Uhe otsaga raamile. Kett kulgeb tle ketirataste 5 ja 8 ning
kinnitatakse jaigalt vollile 4. Vasak kett 7, kulgedes iile ketiratta
5 ja ketiratta 2, mis on ithendatud hiidrosilindri 9 kolvi varrega,
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kinnitatakse teise otsaga pohiraamile. Parempoolne kett 7 kulgeb
ile ketiratta 8, ripub vabalt ja kinnitatakse samuti ekskavaatori
raamile.

Hidrosilindri 9 kolvi varre sisenemisel pooravad ketirattad 2
ja 5 volli 4 koos ketirattaga 8 ja tostavad tooorgani tagumise osa
iiles. Tooorgan langetatakse toovedeliku juhtimise teel hiidro-

Joon. 90. Ekskavaatori 3P-4 rootori ajamivoll:
1, 9 — vollid,. 2, 4, 8 — ketirattad, 3, 5 — laagrite korpused, 6 — rumm,

7 — reduktori korpus —

[6dorgani raam
fagaosa tastmine

10 3 g

i Tdooryani raami
£si0s3 tastmine

Joon. 91. Ekskavaatori OP-7A todorgani tostemehhanismi skeem:

i, 3 — ketirataste plokk, 2, 5, 8 — ketirattad, 4 — voll, 6 — link, 7 — Kett,
9, 10 — hidraulilised silindrid
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Joon. 92. Ekskavaatori OP-7A linttransportoor:

1 — pingutuspoldid, 2 — trumlid, 3 — ketiratas, 4 — lint, 5 — vdll, 6 — suunav rihm
7 — surveribad, 8 — trumli siivend

silindr1 9 vasakpoolsesse kambrisse. Seejuures liigub kolvi vars
valja ja tooorgan laskub oma raskuse mojul alla.

Ketirataste 1 ja 3 omavahel seotud plokk on tédorgani ees-
mise osa tostmiseks. Mehhanismi téoskeem ei erine millegagi t66-
organi tagumise osa tostemehhanismi t6ost. Hiidrosilinder 10 on
samasuguse konstruktsiooniga nagu hiidrosilinder 9. Ketirataste
plokk on varustatud porkseadisega, mis takistab t66organi meele-
valdset laskumist. Porklinki 6 juhitakse juhikabiinist.

Transportéor (joon. 92) on ndgusa kujuga, mistdttu pinnas
surutakse tootamisel tsentrifugaaljou mojul tugevasti vastu linti
ega saa sellel libiseda. Transportoori koverjooneline kuiju suuren-
dab pinnase heitekaugust.

Transportoorilint 4 on asetatud kahele otsmisele trumlile ja
toetatud vahepealsete tugirullidega. Lindi sisekiiljele on kinnita-
tud juhtribi 6, mis liigub nii trumlite kui ka tugirullide stivendi-
tes 8, ja takistab lindi mahalibisemist. Lindile annavad kover-
joonelise kuju pealt suruvad kummeeritud riidest ribad 7.

Moblemad trumlid 2 on vedavad. Trumlid on jaigalt kinnita-
tud vollile 5, mis poorleb veerelaagritel. Laagrite korpused on
thendatud lintide pingutuskruvidega 1.
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Volli otsale on kinnitatud ketiratas 3, mis on ketiga iihenda-
tud transportoori reduktoriga.

Transport6ori raam paikneb neljal rullil, mis on kinnitatud
tooseadmete raamile. Kui transportéor on seatud vajalikule kau-
gusele, kinnitatakse ta poltidega.

Rootori ajam

Ekskavaatori OP-7A todorgani ajammehhanism kujutab
endast reduktorit (joon. 93), mis vdhendab valjundvdlli poorete
arvu, muudab poodrleva rootori suunda ja jagab koormuse iihtla-
selt rootori mdélemale vdllile. :

Ajamivollilt 2 kantakse liikumine malmist valatud korpuse
alumises osas asetseva reversmehhanismi hammasrataste 1 kaudu
vollhammasrattale 8. V6llhammasratas toetub iihe otsaga korpu-
sesse kinnitatud laagrile, teine laager aga asub koonushammasratta
ja tavalise hammasratta vahel ning on asetatud puksi.

Korpuse iilemisse ossa on monteeritud diferentsiaal.

Hammasv6o 3 on poltidega kinnitatud kahele liuale. Liudades
on vabalt asetatud ristmikule neli koonilist satelliithammasratast,
mis annavad péordemomendi pooltelgede 5 ja 6 koonushammas-
ratastele. Viimased on nuutide abil kinnitatud pooltelgedele. Pool-
teljed on asetatud kuullaagritele reduktori korpuses. Diferent-
siaali detailid on auto 3MA-164 tagasillalt. Vasak pooltelg 5 on
valmistatud koos ketirattaga 4, paremale poolteljele 6 aga on kee-
vitatud siduri darik 7. Ketiratast ja darikut kasutatakse reduktori
iithendamiseks transmissiooni parema ja vasaku poolvolliga.

Reduktori korpuse mahavoetavas kaanes on vaateava, mida
kasutatakse ka oOlitamisel.

Hammasiilekanded reduktori {iilaosas Olitatakse Oliga, mida
annab toru kaudu hammasrataspump.

Vasak vahevoll 1 (joon. 95) on iihendatud diferentsiaali
vasakpoolse poolteljega kaherealise rull-puksketiga 5. V6ll p6or-
leb sfadrilistes kuullaagrites 3 ja 4. Laager 3 on monteeritud kor-
pusse 2, mis on asetatud baasmasina raamile metallist reguleeri-
misvahelehtedele. Vo6lli vasakule otsale on liistul paigaldatud
rootori kettajami vedav ketiratas.

Parempoolne vahevdll 1 (joon. 95) erineb vasakust selle poo-
lest, et temale on asetatud mitmekettaline h66rdsidur (kaitsesidur).
Voll toetub kahele laagrile 2 ja 6. Laager 2 on monteeritud kaitse-
siduri diafragmasse. Laager 6 on asetatud valatud korpusse, mis
kinnitub baasmasina raamile. V6lli parempoolsele otsale on kin-
nitatud rootori ajami ketiratas.

Siduri vedav trummel 3 on poltidega kinnitatud diferentsiaali
pooltelje darikule, veetav trummel 5 aga on asetatud volli nuuti-
dele. Vedava trumli pikisoontesse paigutatud terasketastele on
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Joon. 93. Ekskavaator:1 3P-7A rootori ajami reduktor:

1 — hammasrattad, 2 — ajamivoll, 3 — hammasvoo, 4 — ketiratas, 5, 6 —

poolteljed,

— &érik, 8 — vollhammasratas

7
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Ekskavaatori OP-7A vasak vahevoll:
2 — Kkorpus, 3, 4 — laagrid, 5 — kett

Joon. 94.

1 — voll,

S AN
w27 /6
/ 75

{

7

/a0,

JIe
poolfely

Diferen,

-7A parem vahevoll:

Ekskavaatori OP

Joon. 95.

vedav trummel, 4 — vedrud, 5 — veetav trummel

1 — voll, 2, 6 — laagrid, 3 —
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kinnitatud asbestkatted. Ulejaanud teraskettad on asetatud vee-
tava trumli pikisoontesse. Koik kettad on kuue vedruga 4 surutud
uksteise vastu.

Vedrude survel tekib asbestkatete ja ketaste vahel hoorde-
joud, mis on voimeline iile kandma kindla suurusega poorde-
momenti vedavalt trumlilt 3 vollile 1. Kui voll 1 on liialt koorma-
tud rootori kokkupuutumisel takistusega, hakkab sidur libisema
ja hoiab seega &dra detailide murdumise. Vedrude survet regulee-
ritakse mutriga.

§ 16. MAAPARANDUSEKSKAVAATORID
Kinemaatilised skeemid

Kiilgkaevamise ekskavaatori OM-161 ildvaade on toodud
joonisel 96, kinemaatiline skeem aga joonisel 97.

Siduri kaudu kantakse mootori vantvolli péorlemine kdigu-
kasti esimesele vollile. Edasi pannakse hammasrataste 3 ja 1 kaudu
poorlema voll 2, millele on vabalt asetatud nukksiduri abil volliga
iihendatav neljarealine ketiratas. Kett tthendab ketiratta vollile
29 vabalt asetatud ketirattaga 27, mis on ithendatud hoordsiduri
28 volliga. Vollilt 29 kantakse poorlemine iile reduktori hammas-
ratastele ja kardaanvodllile 20, mis tihendab reduktori ketirataste

Joon. 96. Maaparandusekskavaator 3M-161
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17 ajamivoélliga 18. Ketirattad 17 panevad liikuma rull-puksketi,
millele on Sarniirselt kinnitatud kopad.

Tooseadmete raam on valmistatud teleskooptorudest, mis voi-
maldab muuta noole pikkust ja kopaketti vajalikul médral pingu-
tada.

Kaitsesidur 28 valdib detailide purunemist tugeval iilekoor-
musel, kui kopad satuvad juhuslikele takistustele.

Koparaami lilemise otsa korgus seatakse kasivintsiga 16, alu-
mine ots aga mehaanilise vintsiga.

Mehaaniline vints kditatakse kettlilekandega kadigukasti esi-
meselt vollilt. Vintsi trumlit 6 reverseeritakse reduktori koonilise
reversi 5 abil. Trummel 6 on asetatud jdigalt reduktori teoratta 7
vollile. Mehaanilise vintsi kaudu on voimalik eksavaatori toota-
misel reguleerida kaevekihi paksust.

Transport6or 13 pannakse liikkuma rull- pukskeh abil ketirat-
talt 12 hammasrataste 14 ja 15 kaudu.

Liikumine pohi- ja abiroomikutele kantakse tile kdiguosa
reversi voOllilt 25. Kdiguosa reversmehhanism kujutab endast
kolme koonushammasratast 4. Nukksiduri 26 abil lilitatakse sisse
reversi parem- voi vasakpoolne koonushammasratas, mille taga-
jarjel muutub jarelikult ka volli 25 poorlemise suund. Vollile on
vabalt asetatud ketirattad 23, mis ihendatakse reversmehhanismi
volliga hoodrdsidurite 24 abil.

Pearoomikule kantakse liikumine {iile ketiratasploki 21 ja
silindrilise kiilgreduktori 19 kaudu, abiroomikule aga teleskoop-
volli 22, kooniliste hammasiilekannete siisteemi ja abiroomiku
ioppreduktori 11 kaudu. Abiroomikut pooratakse kettiilekande 10
ja tigutilekande 9 kaudu. Roomiku péordemehhanismi tigu liilita-
takse sisse nukksiduriga 8.

Roomikute vahekaugust muudetakse kahel wviisil:

1) abiroomik pooratakse tdisnurga alla ekskavaatori liiku-
mise suunale ja liilitatakse abiroomik edasi- voi tagasikdigule;

2) abiroomik asetatakse monesuguse nurga alla ekskavaatori
lilkkumissuuna suhtes ja pohi- ning abiroomiku iiheaegsel liikumi-
sel nad ldhendatakse vOi eemaldatakse teineteisest.

Ekskavaatori O9M-152 kinemaatilisse skeemi erinevalt ekska-
vaatorist O9M-161 kuulub hiidrauliline ajam. Selleks on ekskavaa-
torile asetatud hiidropump, hiidromootor ja hiidraulilised jou-
silindrid.

Toovarustus

Ekskavaatori tooorganiks on kopad, mis on kinnitatud kahele
kopaketile. Kopakettidele voib monteerida koppi mahuga 16 ja 81,
millega on voimalik kaevata igasuguse profiiliga kraave (kana-

leid).
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Kopa korpus 1 (joon. 98) on valmistatud lehtterasest paksu-
sega 5 mm. Korpuse esiosale on needitud nuga 10. Korpuse esi-
osal on kaks korva 8, mille abil ta Sarniirselt. kinnitatakse rull-
pukskettide 9 s6rmedele 11. Kopa korpuse tagaosal on samuti
kaks korva 4, mis vetruva vaheliili abil thendatakse kettidega 9.
Seega kinnitatakse kopp neljas punktis. Kopa 2 tagasein (pd&hi)
kinnitatakse korpusele telje 6 abil ja kopp v6ib sellel péorduda.
Teljele on keeratud kaks vedru 7, mille iiks ots on kinnitatud
likumatule sérmele, teine ots aga toetub péhja iilemisele osale
ja surub selle tugede 3 wvastu.

Kopa tiihjendamisel, mil ta liigub tiihjendantistransportéori
all, toetub pdhja tlilemine painutatud osa tiihjendusrullile, sun-
dides pbhja poorduma teljel 6 ja seega tGukama pinnase kopast
valja. Pdhja poordumise ajal puhastatakse kopa tagaosa klee-
punud pinnasest. Pdrast ldbimist tiihjendusrulli alt votab kopp
vedrude mojul algasendi, nagu on naidatud joonisel.

Kopa kettide ndérga pingutuse tottu ei saa tihjendusrull
pohja taielikult kummutada ja . jarelikult ka tdielikult koppa
tihjendada.

Kopa nool (joon. 99), millele monteeritakse kett koos kop-
padega, kujutab.endast raami 3 kujulist jaika keeviskonstrukt-
siooni. Raami iilemisse ossa on asetatud juhtrullid 1 ja kopa keti
ajamivoll 9. Sellele on monteeritud kaks ketiratast 7 kopa ket-
tidele ja ketiratas 12 transport6ori kaitamiseks. Tiihjendusrull 6
on kinnitatud teljele 10.

Raami alumisele otsale kinnitatud torusse liheb teleskoo-
piline toru 4. Selle toru abil véib muuta kopa noole pikkust
kopa keti pingutamisel. Teleskoopilisele torule on kinnitatud
poorde planeeriv lili 5, mis koosneb poordetraaversist koos
nelja otsrulliga. Kui 8-liitrised kopad asendatakse 16-liitriste kop-
padega, vahetatakse ka planeeriv liili.

Raam 3 on ilaosas kronsteinile 8 kinnitatud liuguri abil Sar-
niirselt thendatud platvormi raamiga ja vG6ib selle vertikaalsetes
suunajates nihkuda. See vdldib kopa raami korvalenihkumist t66-
tamise ajal. Raam 3 riputatakse kahele liitplokile, mille kinnitami-
seks on ette nahtud korvad 2. Nende liitplokkide abil antakse
noolele vajalik kalle ja ettendahtud koérgus.

Et raami alumine osa ei nihkuks kérvale ekskavaatori t60-
tamise ajal tekkivate kiilgjoudude mojul, on raamil kronsteinid
11 tombetrosside kinnitamiseks.

Linttransportoor (joon. 100) kinnitatakse kopa raamile nurk-
raudade 7 abil. Transportoor liigub koos kopa raamiga. Nurk-
raudadele on kinnitatud transportoori raami karptalad 1.

Karptaladele on asetatud thelt poolt reduktor 9 koos ajami
ketirattaga 12 ja ajamitrummel 8. Trumli keskosas on siivendid,
millesse ldhevad transport6ori lindi 11 ribid, mis valdivad lindi
mahalibisemist. Transportoori raami teisele kiiljele on kinnita-

19 Ekskavaatorid pollumajanduses 145



' pawiQgs —~ 11 ‘efnu — g1
,tuxIa.:uvgI.\..EwﬁIm.EEEuZIn.vgaoxlu.v.uwo»lm.Emmamﬂmnoxln.msnuoanoxl~

:upB1000} [9I-JNE HOJRRPARYSYH ‘g6 "UOOf

146



"9 — gr ‘4 ‘TInasnpuafyn}

8191 — oI ‘MIQATWB[E — § ‘UPISUOIY — I ‘g ‘pejBd
= 9 NN Alduerd — ¢ ‘n103dOONSIE} — § ‘WEBI — § ‘DRAIQY — 2 ‘prmaynl — 1

ijoou 2peddoy 19]-JNE WOIRRARYSYT ‘66 ‘WOO[

147

10*



1t

J

Joon. 100. Ekskavaatori
5M-161 transportoor:

1 — Kkarptala, 2 — pesad, 3 —
kruvid, 4 — pingutustrummel,
3, 7 — nurkraud, 6 — Kilbid,
8 — ajamitrummel, 9 — reduk-
tor, 10 — Kkaitselint, 11 — trans-
portéorilint, 12 — Ketiratas
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tud pingutustrummel 4. Trumli telje liugurid asetatakse karp-
talade pikisoontesse 2.

Kruvisid 3 kasutatakse liugurite nihutamiseks ja transpor-
toori lindi pingutamiseks.

Transport6ori karptalade mélemal kiiljel on kinnitatud nurk-
rauad 5, millele on 20° nurga all kinnitatud kiilgkilbid 6, mis
takistavad pinnase varisemist kiilgedele. Transportoori lindi kulu-
mise vdahendamiseks on kiilgkilpidele needitud painduvad kum-
meeritud lindiribad 10.

Kaiguseadmed

Erinevalt teistest roomikekskavaatoritest on maaparandus- -
ekskavaatoritel kaks roomikuvankrit, mille vahekaugust saab
muuta suurtes piirides. Seet6ttu saab kaevata ja puhastada mitme-
suguse profiiliga ja suurusega kanaleid ja to6tada kitsendatud
tingimustes. Seejuures on ekskavaatori erisurve pinnasele vaike.

Ekskavaatori raam koos koikide mehhanismidega on jdigalt
kinnitatud pdhiroomiku raamile 5 (joon. 101) karptalade 2 abil,
mis poiktalade 9 ja sidelappide 10 abil keevitatakse roomiku-
raamile.

Raam koosneb kahest jaigalt omavahel tihendatud karptalast.
Raami tagaossa on kinnitatud vedav tdhtratas 1 ja roomiku aja-
mi kilgreduktor.

Eesmisse ossa on asetatud juhtratas 6, mis on uhtlasi ka
roomikulindi pingutusrattaks. Lindi pingutamiseks on ette nah-
tud kruvi-pingutusseade 7.

Roomikuraami allossa on kaarpoltidega 11 kinnitatud tugi-
rullide teljed. Ulaosas on kanderullide 3 telgede jaoks poltidega
kinnitatud kronsteinid 4.

Lindi lilid 8 on laiendatud, mis vahendab erisurvet pinnasele
{kuni 0,2 kG/cm?).

Abiroomikuvanker on konstruktsioonilt samasugune kui
pohiroomikud, kuid pikkuselt lihem ja the valatud toega, mille
abil vanker on iihendatud ekskavaatori pohiraamiga. Tugi kinni-
tatakse poltidega roomikuraamile. Abiroomiku liilid on kaks
korda pohiroomiku liilidest lihemad.

Pohi- ja abiroomikuvankrid on omavahel iihendatud torudest
valmistatud teleskoopilise raamiga. Teleskoopiliste torude iiks
ots kinnitatakse rangide ja poltide abil ekskavaatori raamile.
Vaikese teleskoopilise toru teine ots kinnitatakse jaigalt abiroo-
mikuvankri ajamile.

Iga teleskoopiline lili koosneb kolmest erineva 1dabim66duga
torust, mis ldhevad uksteise sisse. Esimese ja teise toru otsale
on kinnitatud liikkumatult réngad, mis vaheliilide ja rangide abil
moodustavad luku. Roomikute pealepaneku jarel tommatakse
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rangid, mis on asetatud vajalikule kaugusele teineteisest, polti-
dega Kkinni.

Raami keskmiste teleskoopiliste torude otsad on tugevdatud
uhendussillaga. Sillale on kinnitatud teleskoopilise ajamivolli
laagri korpus.

Ajammehhanismid

Kaigukasti hammasrattad (joon. 102) on monteeritud ekska-
vaatori raamil paiknevasse valatud korpusse 1. Kdigukasti ajami
vollhammasratas 15 on hammaspoolmuhvi 14 kaudu iihendatud
mootori volliga. Vollhammasratas 15 on alalises hambumises
hammasrattaga 10, mis on liistul asetatud vollhammasrattale 11.
Vollhammasratta 11 vdljundotsale on pronkspuksides vabalt
asetatud neljarealine ketiratas 12, mis kannab liikumise iile kopa
ketile ja transportoorile. Ketiratas liilitatakse sisse vOlli juht-
liistudel nihutatava nukkmuhviga 13. Vo6llhammasratas 11 on
volli 2 nuutidele asetatud hammasrattaga 16 alalises hambumises.
Volli 2 vialjuvale konsoolotsale on vabalt asetatud kopa raami
tostmise ja langetamise vintsi ajami ketiratas 3. Ketiratas liilita-
takse sisse nukkmuhviga 4. Nuutvollil 2 asetseb hammasratas-
plokk 17, mida voib paremale v6i vasakule nihutamisel viia ham-
bumisse v6lli 7 nuutidele asetatud hammasrattaga 5 voi 8. Voll
7 poorleb veerelaagritel, kusjuures volli parempoolne ots toetub
laagri kaudu vollhammasratta 11 siseosale.

Volli 7 vélisotsal asetseb hammaspoolmuhv 6, mille kaudu
kantakse liikkumine iile roomikkdigu reversile. Viies hammas-
ratasploki 17 hambumisse hammasrattaga 5, saadakse ekskavaa-
tori esimene tookiirus, hammasrattaga 8 aga teine tookiirus.
Transpordikiirus (suurim liikumiskiirus) saadakse hammasmuhvi
9 viimisel hambumisse vollhammasrattaga 11. Seejuures asub
hammasratasplokk 17 neutraalasendis.

Abiroomiku ajami teleskoopilisel v6llil (joon. 103) on kaks
erineva ldbimooduga toru 4 ja 8 ning kardaanvoll 11.

Toru 4 on asetatud ekskavaatori raamil kahte liugelaagrisse 3.
Torule on jaigalt kinnitatud raam 6, millele on poltidega kinni-
tatud ketiratas 5. Viimane on ette ndahtud poorlemise iilekand-
miseks reversmehhanismilt teleskoopilisele véllile. Samale torule
on liugelaagritel asetatud hammasratasplokk 2, mis kannab lii-
kumise iile reversmehhanismilt p&hiroomikule. Hammasratasploki
pikinihkumist takistab iihelt poolt laagri 3 korpus ja teiselt poolt
lukustusrongas 1.

Toru 4 otsas on siseliistudega varustatud otsik 7, mis kan-
nab poorlemise torult 4 torule 8. Toru 8 vélispinnal on liistude
pesad ja ta 16peb kardaaniga 10. Teleskoopilise volli paindumise
valtimiseks on sfadriline tugi 9, mille korpus on kinnitatud teles-
koopilise raami thendussillale.
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Joon. 102. Ekskavaatori OM-161 kdigukast: )
1 — korpus, 2, 7 — vollid, 3, 12 — Kketirattad, 4, 13 — nukksidurid, 5, 8, 10, 16 17 —
hammasrattad, 6, 14 — sidurimutrid, 9 — hammassidur, 11, 15 — vo6llhammasrattad
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Joon. 103. Ekskavaatori OM-161 abiroomiku ajami teleskoopvoll:

1 — stopprongas, 2 — ketirataste plokk, 3 — liugelaager, 4, 8 — torud, 5 — Kketiratas,
6 — rumm, 7 — otsik, 9 — sféddriline tugi, 10 — kardaani ristik, 11 — kardaanvdll,
12 — kardaan j )
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Uks toru liigub teise sees raami teleskoopiliste torude vahe--
kauguse muutumisel. Kardaanvdll 11 paikneb toru 8 sees ja on
sellega pikiliistude abil ithendatud. See v6imaldab kompenseerida
detailide nihkumist pikisuunas ja samaaegselt ilile kanda p&orde-
momenti.

Voll 11 16peb kardaaniga 12, mis tthendab teleskoopilise volli
abiroomiku ajampeaga. Kardaaniihenduse t6ttu saab voll tootada
normaalselt ka ekskavaatori teleskoopilise raami moningate
labipaindumiste korral. :

Abiroomiku (joon. 104) ajampea on ette ndahtud liikumise
iilekandmiseks teleskoopiliselt vollilt roomiku vedavale rattale
ja roomiku pooramiseks.

Ajampea korpuse alumine osa 24 on Sarniirselt kinnitatud
roomikute tugede avadesse kahe puksi 10 abil. Ulemise pea kor-
pus koosneb puksist 21 ja sellele keevitatud traversist 20, millele
kinnitatakse teleskoopilise raami torud. Ulemise pea puks aseta-
takse alumise pea tapile ja paigutatakse tugirdngale 23. Seega
vOib pea korpuse 24 alumine osa poorduda ilemise osa suhtes
roomiku pooramisel. Kui poodrata ei ole vaja, lukustatakse peade
lilemine ja alumine osa sGrmega 22.

Ajami voll 3 on asetatud peade illemise korpuse laagrisse
4 ja omab iihelt poolt jdigalt kinnitatud kardaankahwvlit 1 koos
ketirattaga 2 ja teiselt poolt koonushammasratast 5, mis on ase-
tatud liistule ja fikseeritud kruviga.

Vertikaalvoll 8 koos jaigalt kinnitatud koonushammasrattaga
12 poorleb vabalt tapi puksides. Selle volli iilaossa on asetatud
nukkmuhv 7 ja koonushammasratas 6. Hammasratas 6 on vabalt
asetatud wvéllile ja thendatakse sellega muhvi 7 abil, mis on
liistudel monteeritud véllile.

Nukkmuhvi lilitatakse sisse ja vdlja kdepideme 17 abil, mis
fikseeritakse tarvilikku asendisse sektori 18 ja riivi 19 abil.

Horisontaalvollile 11 kantakse liikumine iile liistul vollile
asetatud koonushammasratta 13 kaudu. VOIlli konsoolotsale
kinnitatud ketiratas 14 kannab liikumise iile roomiku kiilgreduk-
torile.

Roomiku pédrdemehhanism koosneb kett- ja tiguililekandest.
Tigusektor 9 kinnitatakse pea korpuse allossa 24 poltidega.
Tigu 25 on asetatud pea ilaosa kronsteinidesse 26 ja iihenda-
takse nukksiduri 16 abil ketirattaga 15. Ketirattad 15 ja 2 on
ketiga omavahel tihendatud.

Jarelikult on roomiku poéoramiseks vaja valja votta lukus-
tussorm 22 ja sisse lilitada nukksidur 16.

S6lmede, sidurite, pidurite ja hiidrosilindrite konstruktsioon
ei erine printsipiaalselt millegagi tihekopaliste ekskavaatorite
vastavatest solmedest.
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§ 17. TOOTAMINE MITMEKOPALISTE EKSKAVAATORITEGA

TransSee-ekskavaatori hoobade kdsitsemine.
Hoobade asetuse skeem on toodud joonisel 105. Juhtimissiisteem
koosneb jargmistest hoobadest: kdaikude timberliilitamise hoovad,
reversi hoob, kdikude grupi timberliilitamise hoob, transpordi ja
tookdigu timberlilitamise hoob, transportééri juhtimise hoob, t66-
organi juhtimise hoob, to6organi tostmise ja Iangetamise hoob,
hoova 7 lukustamise kdepide.

Peale selle on ekskavaatoril traktori ja mooton juhtimis-
hoovad. Need hoovad ei erine traktorite standardsetest hooba-
dest. Ekskavaatori edasiliikumisel transpordil pooratakse erilist
tdhelepanu tooorgani asetusele. Transportimiseks Kkinnitatakse
tooorgan ekskavaatori raamile. Transpordikdigul asetatakse hoob
2 edasi- v0i tagasikdigu asendisse, hoob 1 — tihele neljast kai-
gust; hoob 3 — iihele kdigugrupile; kdepide 8, millega lukusta-
takse hoob 7, — asendisse «iukustatud».

Kaigud
Tidkaik 1-4 37 Kaigua %
Transportaor
Sisse /dlirah:dCSisse lilitatud Langefamine
i Tadorgan
tiste ja
Transpordikdik 5-8 48 15 langetus
Taokaik
fagasi_ 5, _£dasi g
Edasi & Tagasi
Transpordikaik Lukustatud
Sisse lalitatud

Joon, 105. Kaigukasti hoobade aselusskeem:
1-7 — hoovad, 8 — Kkiepide

Tookaigul kasutatakse samu hoobi ja samas jarjekorras nagu
transpordikaigul, asetades esialgu hoova asendisse «To6kdik».

Edasi pannakse kdima transportoor ja kopa kett, milleks
hoob 5 paigutatakse paremale vo6i vasakule, vastavalt pinnase
transportimise suunale, hoob 6 aga tommatakse enda poole. T66-
organi allalaskmiseks nihutatakse hoob 7 endast eemale. To606-
organ peab pinnasesse tungima jark-jargult. Kui toéoorgan on
tunginud vajaliku siigavuseni, asetatakse hoob 7 neutraalasen-
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disse ja liilitatakse sisse tookaik. Tooorgani  tostmine toimub
samuti hoova 7 abil, mida sel juhul tdmmatakse enda suunas.
-+ Kui-hoob 2 on asetatud asendisse «Tookdik tagasi», peab
hoova 7 asend olema ndidatule vastupidine.

Kopp liigub tookdigu suhtes vastupidiselt, kui asetada hoob
6 asendisse «Sisse liilitatud» ja hoob 2 asendisse «T6okaik tagasi».
Tookiirus transee kaevamisel on soltuv pinnase liigist ja transee
sigavusest ning see valitakse juhi poolt praktiliste kogemuste
alusel.

Hammasrattald ja nukksidureid lilitatakse imber ainult siis,
kui mootori sidur on vélja liilitatud, vélja arvatud tookdigu sisse-
lilitamine hoova 4 abil.

Rootorekskavaatori hoobade kasitsemine,
Juhtimishoobade asetus on toodud joonisel 106. Ekskavaatori
juhtimisorganid jagatakse kolme gruppi:

1) ajami juhtimine (kdigumehhanismidega);

2) tooorgani juhtimine;

3) tooorgani tostmise juhtimine.
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Joon. 106. Mitmekopalise rootorekskavaatori juhtimishoobade iildvaade:

1 — rootori liilitushoob, 2 — tookdigu liilitushoob, 3 — lisakdigukasti liilitushoob, 4 —
hiidraulilise pumba liilitushoob, 5 — tédorgani esiosa tdstefiksaatori hoob, 6 — hiidro-
jagaja hoovad, 7 — pohlkaxgukastl liilitushoob, 8 — reversi hoob, 9 — aktseleraatori
hoob, 10 — parema piduripedaali lukk, 11 — ku1g51dur1te Juhtlmlshoovad 12 — siduri
juhtimishoob, 13 — piduripedaalid
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Peale loetletute on ekskavaatoril ka mootori juhtimishoovad.

Esimese grupi juhtimisorganite hulka kuuluvad: lisak&digu-
kasti kaiguvahetushoob 3, t66kdigu sisseliilitamise hoob 2, reversi
hoob 8, samuti ka standardsed traktori juhtimise pedaalid ja
hoovad.

Teise gruppi kuuluvad rootori ja transportéori reversi sisse-
lilitamishoovad, samuti ka tagumise tugiratta fiksaator.

Kolmandasse gruppi kuuluvad hidraulilise pumba sisselt-
kitamise hoovad 4 hiidrojagaja kasitsemisel, t60organi eesmise
osa tostemehhanismi fiksaator ja puhastuskraabi tostefiksaator.

Hoobade kasutamise kord on toodud joonisel 106.



IV peatikk

SISEPOLEMISMOOTORID

§ 18. MOOTORITE TUUBID JA TOOPROTSESSID

Sisepdlemismootoriteks nimetatakse selliseid mootoreid, mil-
les kiituse pdlemine, soojuse eraldumine ja osa soojuse muunda-
mine mehaaniliseks t66ks toimub vahetult mootori silindris.

Kasutatava kiituse liigi, kiittesegu valmistamise ja selle siiii-
tamise viisi jargi jaotatakse mootorid kahte gruppi:

1) diiselmootorid (diislid), milles kiittesegu siilitamine toi-
mub selle kokkusurumisel tekkiva soojuse toimel. Diiselmootorid
tootavad raskel diislikiitusel;

2) karburaatormootorid, mis tootavad sundstiiitel ja kergel
kitusel — Dbensiinil.

Karburaatormootoreid peamiste jouseadmetena kdesolevas
raamatus Kkirjeldatud ekskavaatoritel ei kasutata. Siiski on ena-
mik diiselmootoreid varustatud lihtsate iihe- ja kahesilindriliste
karburaatormootoritega (joon. 107), mida kasutatakse diislite kai-
vitamiseks.

Sisep6lemismootori silindritesse antakse kiitust ja 6hku, mis
on vajalikud pdlemiseks. Kiituse pdlemisel touseb silindris tek-
kinud gaaside (pdlemisproduktide) temperatuur. Kuumenevad
gaasid paisuvad ja suruvad kolvile, mis paneb kepsu kaudu moo-
tori vantvolli poorlema. Mootori voimsust kasutatakse masina
tooorganite kditamiseks. Mootori tootamise ajal muutuvad tema
silindrites rohk, temperatuur ja gaaside koostis. Gaaside seisu-
korda muutvaid vahelduvaid protsesse nimetatakse mootori t66-
tstikliks, mis tagab poOleva kiituse soojuse muutmist tooks.

Tootstiklit voib igas sisepdlemismootoris jaotada jdargmisteks
protsessideks (taktideks): 1) silindrite tditmine 6huga (diiselmoo-
toris) voi kiitteseguga (karburaatormootoris); 2) dhu kokkusuru-
mine ja kituse sissepritsimine (diiselmootoris) voi kiittesegu kok-
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kusurumine (karburaatormootoris); 3) kiittesegu pdlemine ja
polemisproduktide paisumine; 4) tootatud gaaside eemaldamine
silindrist.

Koik loetletud taktid véivad vastavalt mootori konstrukt-
sioonile toimuda véantvolli iihe voi kahe poorde valtel, s.t. kolvi
kahe vOi nelja tookdiguga.

Neljataktilises mootoris toimub toéétsiikkel vantvolli kahe
tdispoorde valtel, kahetaktilises aga vantvolli lihe tdispoordega.

Silindrite arvu poolest vo6ib kirjeldatavaid diiselmootoreid
jaotada uhesilindrilisteks (A-20) ja neljasilindrilisteks.

Mootori silindrite arv ja nende todjarjekord

Uhesilindrilise neljataktilise mootori t66d iseloomustab eba-
thtlus ja vibratsioon, mis on tingitud sellest, et mootori neljast
taktist on ainult ks tootakt, teised aga on abi- (ettevalmistus-)
taktid. Et vdahendada tihesilindrilise mootori vantvolli ebatihtlast
poorlemist, tuleks kasutada moodtmetelt suurt ja rasket hooratast.

Silindrite arvu suurendamisel hakkab mootor t66tama iihtla-
semalt, sest tookdigud toimuvad sagedamini. Mitmesilindrilised
mootorid ei vaja suuri ja raskeid hoorattaid nagu tihesilindrilised.

|

Joon. 107. Uhesilindrilise
neljataktilise karburaator-
mootori ehituse skeem:

1 — véantvolli hammasratas, 2 —
jaotusvdlli hammasratas, 3 —
jaotusvoll, 4 — Kklapi tdukur,
5 — karburaator, 6 — Kklapi
vedru, 7 — sisselasketoru, 8 —
védljalasketoru, 9 — sisselaske-
klapp, 10 — viljalaskeklapp,
11 — siilitekiitinal, 12 — silin-
der, 13 — plokikaas, 14 — vee-
sidrk, 15 — kolb, 16 — Kkeps.
17 — ilemine Kkarter, 18 —
hooratas, 19 — vintvéll, 20 —
alumine karter, 21 — &lipump
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- Silindrite arvu suurendamine aga muudab mootori’konstrukt-
siooni keerukaks, raskendab selle teenindamist ja remontimist.
Mootori silindrite to6jarjekord margitakse lithidalt, meelespida-
miseks sobival kujul, nditeks 1—3—4-—2. See tdhendab, et esi-
algu toimub tootakt esimeses silindris, siis kolmandas, neljandas
ja teises. Seejdrel uuesti esimeses jne. Samas jarjekorras kordu-
vad ka koik @ jargnevad taktid.

Mootorite silindrite to6jarjekorra teadmine on vajalik klap-
pide pilude reguleerimisel, siilite seadmisel karburaatormooto-
rites voi kiituse pritsimise algmomendi seadmiseks diiselmooto-
rites.

Gaasijaotusfaasid

Gaasijaotusfaasideks nimetatakse vantvolli poordenurka
klapi avamismomendist kuni sulgumismomendini. Need momen-
did kolvi tlemise ja alumise surnud seisu suhtes arvestatakse
mootori vantvolli podrdenurga kraadides.

Sisepdlemismootori vantvolli podrete arv on suur, mille tottu
klapid peavad avanema vaga kiirelt. Nditeks, kui vantvoll teeb.
1000 pooret minutis, kulub tithe péorde sooritamiseks kuus sajan-
dikku sekundit; klapi sulgemiseks aga kulub palju vdhem aega.

Neil tingimustel on silindrite tditmine 6huga voi kitteseguga
ja silindrite puhastamine t66tanud gaasidest raskendatud. Suur
tahtsus on gaaside liikumiskiirusel sisse- ja valjalaskeavades.

Kiirekdigulistes diisel- ja  karburaatormootorites avaneb
sisselaskeklapp varem, kui kolb on joudnud iilemisse surnud
seisu, s. t. teatava ennetusega, mis wdntvolli poordenurga jargi
on keskmiselt 5—20°. Téotamisel jadvad sisse- ja valjalaskeklapp
moneks ajaks theaegselt avatuks, mida nimetatakse klappide
kattumiseks.

Seejuures kasutatakse paremini ara aeg, mil klapp on avatud
ohu voi kiittesegu sisselaskmiseks silindrisse. Horenduse tekki-
mise momendil silindris on klapp veel lahti, mistéttu kasutatakse
taielikumalt &ra kolvi imemiskdik. Kiirekaigulistes mootorites
ei toimu seejuures téotanud gaaside olulist vdljumist sisselaske-
torustikku, sest aeg, mille valtel jdab sisselaskeklapp avatuks
enne kolvi joudmist llemisse surnud seisu, on liiga lihike, gaa-
side surve silindris on samuti vaike (sisselaske 16pp, véalialaske-
klapp on veel avatud) ja sisselaskeklapp on veel vdhe avatud.

Sisselaskeklapp suletakse siis, kui kolb on labinud alumise
surnud seisu. Seejuures, vaatamata sellele, et kolb on hakanud
tousma, liigub avatud sisselaskeklapi kaudu inertsi mojul silind-
risse 6hk (voi kiittesegu karburaatormootoris).

Sisselaskeklapi sulgumise hilinemine on pohiliselt séltuv
véantvolli poorete arvust minutis. Mitmesugustel mootoritel on
hilinemine 20—75°.
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Sisselaskeklap: Valjalaskeklapr
avanemine sulgumine

Sisselaskeklapp
avatud 226°

/

valjalaskeklap:
avanemine

Vdljalaskeklapp
av{afud 260°

Sisselaskekiapi
sulgumine

Joon. 108. Mootori KAM-100 gaasijaotusdiagramm

Seega on sisselaskeklapp avatud rohkem aega, kui on vaja
vantvolli poolpdorde sooritamiseks.

Viljalaskeklapp avaneb kolvi tookdigu 16pul, ja gaasid val-
juvad kambrist olemasoleva surve t6ttu, mis moodustab
3—4 kg/cm? Surve vdhenemisel kambris tdugatakse jarelejaanud
gaasid kolvi poolt védlja. Vdljalaskeklapi varasem avamine moo-
dustab vantvolli pédrdest 30—70°, olenevalt mootori konstrukt-
sioonist.

Monede mootorite juures suletakse vdljalaskeklapp teatava
hilinemisega, s.t. seejdrel, kui kolb on IGpetanud heitgaaside
vdljatéukamise ja veidi tletanud tlemist surnud seisu.

See parandab silindrite puhastamist heitgaasidest. Vidlialaske-
klappide sulgumine vGib mitmesuguste mootorite juures hilineda
kuni 26°.

Joonisel 108 on toodud diiselmootori KAM-100 gaasijaotus-
diagramm.

§ 19. DIHSELMOOTORITE EHITUSE JA TOOTAMISE ISEARASUSED

Joonisel 109 on toodud neljataktilise diisli ehituse ja toéta-
mise skeem. Kolvi allaliikumisel imetakse 6hk sisselaskeklapi
poolt avatava ava kaudu (joon. 109, a) sisse. Kolvi iilesliikumisel
sulguvad klapid ja 6hk silindris surutakse kokku (joon. 109, b).
Enne seda kui kolb on jéudnud iilemisse surnud seisu,. tGuseb
6hurdhk kuni 30—40 kG/cm? ja 6hk kuumeneb kuni 600°C.
Kokkusurumise 16pul pritsitakse pihusti kaudu silindrisse pihus-
tatud kitus (joon. 109 c¢), mis, sattunud kuuma &hku, siittib ja
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Joon, 106. Neljataktilise diiselmootori té6tamisskeem:

a — ohu sisselase, b — kokkusurumine, ¢ — kiituse sissepritsimine
ja slittimine, d — heitgaaside viljalaskmine silindrist
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poleb dra. Kiituse polemisel tduseb réhk silindris kuni 50—
—80 kG/cm?.

Kolvi jargmist kaiku alla, mis toimub paisunud gaaside pdle-
misproduktide mojul silindris, nimetatakse tootaktiks. Tootakt
erineb seega iilejaanud taktidest, mis toimuvad inertsi ja hooratta
poolt tootakti ajal salvestatud energia mojul.

Kolvi tootakti 10pul suureneb gaaside maht silindris, rohk ja
temperatuur langeb ning gaaside kasulik t66 on minimaalne.
Sel ajal avaneb véljalaskeklapp silindris ja laseb heitgaasid vélja.
Kolvi jargneval kaigul iilemisse surnud seisu (joon. 109, d) vaba-
neb silinder toctanud gaasidest.

Seega toimub vantvolli kahe poorde valtel neljataktilise dii-
selmootori tdielik tootsiikkel. ;

Vidljalaskeklapp avaneb ainult vdljalasketakti ajal, sisselaske-
klapp aga sisselasketakti ajal. Survetakti ja tootakti ajal on mole-
mad klapid suletud. Gaasijaotusmehhanism avab ja suleb klapid
Oigeaegselt.

Kiitus pritsitakse pihustiga silindrisse v6i eelkambrisse surve
all, mis tletab surudhu réhu silindris.

Eelkamber vé6imaldab kiitust dhuga madala surve all hasti
labi segada.

Osa kiitust pdleb eelkambris dra, mille tagajarjel tekib kiillal-
dane surve, et kiitust 6huga haésti labi segada. Kiituse ja polemis-
produktide segu tougatakse jouga eelkambrist peakambrisse, ja
kolb liigub alla.

Diiselmootori to6o6tsiiklit iseloomustab jargmine olukord:

1) silindrid tdidetakse oOhuga, mitte kiitteseguga (6hku on
voimalik tugevasti kokku suruda, ilma et tekiks. detonatsiooni
vOi enneaegset iseslittimist);

2) kiitus pritsitakse mehaaniliselt silindri kambris kokku-
surutud 6hku, mis voimaldab kasutada raskelt auruvaid kiituse
sorte, mis ei ole kolblikud kasutamiseks karburaatormootorites;
sellised kiitused on odavamad kui kergelt aurustuv bensiin voi
isegi petrooleum;

3) cissepritsitud kiitus siittib silindris, kus 6hk on kokku-
surumisel tugevasti kuumenenud, mist6ttu ei ole vaja spetsiaal-
seid sutteseadmeid.

4) raskelt siittiva kiituse kasutamine on vdhem tuleohutu
kui nditeks bensiini kasutamine karburaatormootorites.

Joonisel 110 ja 111 on toodud neljasilindrilise diiselmootori
KAM-100 piki- ja ristldige.

Plokk-karter 45 on mootori p6hisélm (joon. 110). Malmist
valatud plokk-karterisse on asetatud neli silindrihiilssi 5.

Silindrihiilsse jahutatakse veega, mis tsirkuleerib plokk-
karteri jahutussdrgis.

Silindrihiilssides liiguvad kolvid 22 (joon. 111), millelt jéud
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Joon. 110. Mootori KAM-100 pikildige:

1 — ventilaator, 2 — trummel, 3 — telg, 4 — pingutuskruvi, 5 — silindri hiilss, 6 —
kidivitusmootori kiitusepaak, 7 — sisselaskeklapp, 8 — viljalaskeklapp, 9 — kuppel,
10 — nookuri telg, 11 — nookuri telje tugi, 12 — plokikaane tikkpoldid, 13 — ploki-
kaas, 14 — Shupuhasti pea, 15 — silinder, 16 — kesktoru, 17 — mittelahtivéetavad kas-
setid, 18 — karteri pdohi, 19 — tiibmutrid,-20 — o&livann, 21 — mahavdetavad kasse-
tid, 22 — Ohupuhasti kronstein, 23 — seademirkide niitaja hoorattal, 24 — jaotus-
voll, 25 — vdntvoll, 26 — hooratas, 27 — so6rm, iihendamiseks siduriga, 28 — hammas-
ratas, 29, 30, 3¢ — tagumine, keskmine ja eesmine 0&livétja, 31 ja 35 — tiithjendusavade
korgid, 32 — o6lipump, 33 — olipumba ajami vdll, 36 — Olipumba ajami hammasratas,
37 — véantvolli hammasratas, 38 — esitugi, 39 — esitoe tapp, 40 — ventilaatori ajami
trummel, 41 — kiilrihm, 42 — tugiplaat, 43 — jaotushammasrataste kest, 44 — jaotus-
volli hammasratas, 45 — plokk-karter

kantakse kolvisérmede 23 ja kepsude 26 abil iile vantvdllile 25
(joon. 110).

Pealt on plokk-karter kaetud kahe plokikaanega 13, iga kahe
silindri kohta iliks plokikaas (mootorite A-38, A-54A jt. silindritel
on iiks uhine valatud plokikaas).

Plokikaantes paiknevad pihustid 16 (joon. 111), eelkambrid 19,
sisselaskeklapp 7 (joon. 110) ja valjalaskeklapp 8. Plokikaantele
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Jeon. 111. Mootori KAM-100 ristloige:

1 — kiituse jamepuhastusfilter, 2 — oJlimddtevarras, 3 — tagumine
tugi, 4 — koérgrohupump, 5 — ¢&lifilter, 6 — toukur, 7 — tdukuri
varras, 8 — dekompressioonimehhanismi varras, 9 — veekollektor,
10 — kork, 11 — Kklapi nooruki reguleerimiskruvi, 12 — klapi nookur,

13 — tiihendustoru, 14 — kéivitusmootori véljalasketoru, 15 — puks,
16 — pihusti, 17 — kdivitusmootori dhupuhasti, 18 — viljalaskekol-
lektor, 19 — eelkamber, 20 — sisselaskekollektor, 21 — karburaator,
22 — kolb, 23 — kolvi sorm, 24 — kdivitusmootor, 25 — veejaotus-

kamber, 26 — keps, 27 — karter, 28 — vastukaal, 29 — tsentrifugaal-
ohupuhasti
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on asetatud toed, millele kinnitatakse klapimehhanismi ajami
detailid, mis kaetakse kuplitega 9. Plokk-karteri eesmisele seinale
on kinnitatud kaas 43, mis katab jaotusvdlli kiituse- ja 6lipumba,
veepumba ja generaatori ajamite hammasrattaid, samuti ka para-
siithammasrattaid.

Jaotuskarbi kaanele on monteeritud pingutuskruviga 4
varustatud ventilaator 1. Ventilaator kditatakse vantvolli eesmi-
sele otsale asetatud rihmarattalt 40 rihmaratta 2 ja‘kahe kiilrihma
41 kaudu.

Hooratta karter on tiihendatud plokk-karteri tagaseinaga.
Hooratas 26 on poltidega kinnitatud véntvdllile. Mootori taha
on kronsteinile 22 asetatud 6hupuhasti.

. Plokk-karteri vasakule kiiljele (hooratta poolt vaadates) on
kinnitatud kahesilindriline neljataktiline karburaatoriga kaivitus-
mootor 24 (joon 111) koos ajamiga diiselmootori kaivitamiseks ja
kdsiajamiga kdivitusmootori kdivitamiseks. Mootori samal kiiljel
asub jahutussiisteemi veepump ja veejaotuskamber 25.

Plokk-karteri paremale kiiljele on kinnitatud kiitusepump 4
koos regulaatoriga ja kiitusefiltritega, Olijaotusplaat, olifiltrid 5,
rohutasandi koos dlisuudmega ja voolugeneraator.

Samalt kiiljelt on plokikaanega tihendatud vee dravoolu kol-
lektor 9, millesse on ehitatud termostaadi korpus. Karteri 0li-
seisu nditaja on samuti asetatud mootori paremale kiiljele.

Plokk-karteri alumisele tasapinnale on Kkinnitatud 6lipump
32 koos oOlivotjatega 29, 30, 34 (joon. 110), mis on kaetud 6li-
karteriga 27 (joon. 111).

Plokk-karteri vaheseintes, tema ees- ja tagaseinas on vént-
voOlli raamlaagrite pesad. Raamlaagrite kaaned kinnitatakse tera-
sest tikkpoltidega plokk-karterile.

Mootor asetatakse ekskavaatori poordeplatvormil mootori
alusraami kolmele toele, mille alla asetatakse reguleerimisseibid.
Eesmiseks toeks on jaotushammasrataste kaane silindriline tapp
38 (joon. 110), mis toetub raamile kinnitatud kronsteinile 38. Tagu-
misteks tugedeks on hooratta karteri kaks kappa.

Mootori viantmehhanism koosneb kolbidest koos kolvirongas-
tega, kolvisdormedest, kepsudest, vantvollist ja hoorattast.

Kolvi iilemist osa kolvisérmest 3 kérgemal nimetatakse peaks.
Kolvi alumist osa nimetatakse kolvi juhtpinnaks. Selle lilesandeks
on kolvi liikkumise suunamine ja kilgsurve tulekandmine silindri
seintele. Kolvi silindrikujuline juhtpind puutub o&likile kaudu
kokku silindri seintega. Kolvipea 1abim66t on vdiksem tema juht-
pinna labim6ddust, mistottu kolvipea ei puutu kokku silindri
seintega. Seetdttu ei kiilu temperatuuri téusmisel kolvipea silind-
ris kinni. Tugevdamiseks on kolvipea ja juhtpinna sisepindadel
ribid.

Kolvipea silindrilisele pinnale on treitud sooned surveron-
gastele 12 ja Olirdngastele 13.
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Joon. 112. Mootori kolb ja keps:

1 — kolb, 2 — kepsu ililemise pea puks, 3 — kolvi sdrm,
4 — tokkerdngas, 5 — keps, 6 — kanal 6li juhtimiseks kepsa
lilemisse peasse, 7 — kepsulaagri ililemine liud, 8 — Kkepsu-
laagri alumine liud, 9 — kepsukaas, 10 — kepsupolt, 11 —
mutter, 12 — kolvi surverdngad, 13 — 0Jlirdongad, 14 — tokes-
tid

Et kiitus paremini seguneks Oohuga kokkusurumise 16pul ja
et kolb ei porkaks vastu klappe, tehakse kolvi pohjale figuursed
stivendid.

Monedes diiselmootorites (nditeks A-20) paikneb kolvi pdhjas
polemiskamber. Kolvi 1 p6hi (joon. 112) votab vastu gaaside réohu.

Kolvirdngaid 12 kasutatakse selleks, et kolvi ja silindri seinte
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vahelise pilu kaudu ei paaseks libi gaas; neid roéngaid nimeta-
takse surve- ehk kompressioonréngasteks.

Olirongastele 13 on tehtud méned labivad pikisooned. Oli-
rongad eemaldavad liigse 6li silindri seintelt. Oli valgub kolvi
seinte avade kaudu tagasi mootori karterisse.

Kolvisorme 3 kasutatakse kolvi Sarniirseks iihendamiseks
kepsuga. Kolvisérme tugedeks kolvis on kaks silmlaagrit 14, mille
avad vastavad kolvisdrme modtmetele. S6rme kiilgnihet piira-
takse kahe l6hestatud vedruréngaga 4, mis asetatakse silmlaag-
rite tugipinnasse treitud soontesse. Sellise konstruktsiooni téttu
vGib sorm vabalt poodrduda kepsu peas ja samaaegselt ka kolvi
silmlaagrites. Selliseid s6rmi nimetatakse «ujuvsdormedeks».
Mboénedel mootoritel hoitakse sérm kohal kahe «seenekese» abil,
mis on valmistatud alumiiniumisulamist ja asetatud molemalt
kiiljelt sérme avadesse. Seenekeste pead puudutavad silindri
seinu ega lase sorme otstel neid riivata.

Keps 5 ihendab kolbi vantvélliga. Keps kannab tootaktil
gaasi rohujou kolvilt tlle véantvdéllile, iilejaanud taktide korral
aga kannab jou vantvallilt iile kolvile heitgaaside eemaldamiseks,
varske 6hu sisseimemiseks ja selle kokkusurumiseks.

Kepsu tllemine pea ei ole lahtivGetav, alumine aga on lahti-
voetav. Ulemisse peasse on pressitud -pronkspuks 2, millesse
asetatakse kolvisorm. Alumisel peal on mahavoetav kaas 9, mis
thendatakse kepsuga kahe poldi 10 ja kroonmutrite 11 abil.

Alumisse peasse on asetatud ja tokestatud poorlemast
antifriktsioonkattega terasest laagrilivad, alumine 8 ja iilemine 7.
Liuad kujutavad endast vantvolli kaela iimbritsevat kepsulaagrit.
See laager on liks tdhtsamatest ja koige rohkem koormatud koh-
tadest mootoris, sest selle kaudu kantakse kolvilt tile vantvollile
suured vahelduvad joud. Selle laagri t66voime on séltuv valmis-
tamise tdpsusest, 6igest monteerimisest ja rohkest ning heast oli-
tusest.

Kirjeldatavate ekskavaatorite mootorite kepsulaagritel on
vahetatavad laagrilivad, mille reguleerimist ekspluatatsioonis ei
ole ette nahtud. Laagri kulumise korral asendatakse liuad uutega,
millede labim66t on vaiksem eelmistest (remontliuad)..

Vantvaoll (joon. 113) votab vastu jou kolbidelt ja muudab
kepsude abil kolbide edasi-tagasiliikumise ekskavaatori mehha-
nismidele tilekantavaks poorlevaks liikumiseks.

Vantvollili on kepsukaelad 6, mille arv vordub mootori
silindrite arvuga, ja vollikaelad 1, mille kaudu véantvoll toetub
plokk-karteris raamlaagritele. '

Voili- ja vandakaelad on thendatud poskedega 7, mis moo-
dustavadki vandad. Vandakaelte pikiteljed on voOllikaelte telge-
dest eemale nihutatud vanda raadiuse vorra: Vantvolli eesmisele
pikendatud otsale 8 on asetatud hammasratas, mille abil kaita-
takse jaotusvolli ja abimehhanisme; paljudel mootoritel on siia
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Joon. 113. Moctori vantvoll

1 — vollikael (raamlaagrikael), 2 — vastukaalu seadepuks; 3 — tikkpolt vastukaalu
kinnitamiseks, 4 — vastukaal, 5 — mutter vastukaalu Kkinnitamiseks, 6 — véndakael,
7 — posk, 8 — viantvolli esiots, 9 — dédrik

asetatud ventilaatori ajami rihmaratas. V6lli tagaotsal on aarik
hooratta kinnitamiseks.

Viantvoll on valmistatud terasest. Volli posed on toddeldud
hoolikalt ainult neis kohtades, kuhu kinnitatakse vastukaalud 4,
kui need tehakse mahavodetavatena. Vastukaalude iilesandeks on
volli pooriemisel tekkivate tsentrifugaaljéududest tingitud koor-
muse vdhendamine raamlaagritele.

Vdntvolli eesmine ja tagumine ots ulatuvad plokk-karterist
valja. Et takistada 6li vdljaimbumist karterist, on v6lli otstel
olitérjerongad, olitdorjekeermed ja tihendid.

Hooratas 26 (vt. joon. 110) oma suure massi téttu thtlustab
vantvolli pooriemist. Hooratas on valatud malmist. Ta Kkinnita-
takse vantvollile tdpselt valmistatud poltide seadetihvtide abil.
Hooratta poiale kinnitatakse hammasv60, millega hambub kdivi-
tusseadme (kdivitusmootori voi elektristarteri) vedav hammas-
ratas diiselmootori kdivitamisel.

Hooratta ithendamiseks siduriga asetatakse sellele spetsiaal-
sed sormed vOi ndhakse ette iihendamisvodd ja keermetatud avad
kinnituspoltidele v6i 16igatakse hambad, millega hambuvad siduri
vedava ketta hambad.

Uhesilindrilisel diiselmootoril A-20 kasutatakse peale hoo-
ratta veel tasakaalustusmehhanismi. Seda mehhanismi
kasutatakse véntmehhanismi sirgjooneliselt liikuvate masside
inertsjdbudude tasakaalustamiseks. Sirgjooneliselt liigub kolb koos
rongastega ja kolvisdrmega, samuti ka kepsu tilaosa.

Vidntmehhanismi poorlevate masside inertsjoud tasakaalusta-
takse vantvolli poskedega iihise tervikuna ehitatud vastukaalude
inertsjdoududega.

Uhesilindrilises mootoris ei saa sirgjooneliselt liikuvate
masside inertsjoude vdhendada voi tasakaalustada ilma spetsiaalse
mehhanismita. Need inertsjbud on suunatud piki silindri telge
ja vantvolli ihe poorde véltel muudavad kaks korda oma suunda:
kolvi joudmisel iilemisse surnud seisu on inertsjdud maksimaalne
ja suunatud iiles. Kolvi joudmisel alumisse surnud seisu on inerts-
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Joon. 114. Inertsidudude jaotuse
skeem mootori A-20 vant- ja tasa-
kaalustusmehhanismides

joud samuti maksimaalne, kuid suunatud alla. Need joud tekita-
vad vibratsiooni nii mootoris kui ka masinas, millele on mootor
asetatud.

Tasakaalustusmehhanism tekitab teise summaarse muutuva
jou, mis on suuruselt vordne sirgjooneliselt liikkuvate masside
inertsjouga, kuid suunalt vastupidine.

Joonisel 114 toodud skeem selgitab diiselmootori A-20 tasa-
kaalustusmehhanismi toime printsiipi. Kahe, silindri teljest vasa-
kul ja paremal pool vordsel kaugusel asuva volli otstele on kin-
nitatud raskused. Hammaslilekannete kaudu poorlevad need
vollid niisama suure kiirusega nagu vantvoll. Kokkumonteerimisel
on raskused asetatud nii, et sel momendil, kui kolb asetseb
tlemises surnud seisus, oleksid raskused suunatud alla. Raskuste
poorlemisel tekivad inertsi tsentrifugaaljoud Pi, . mida voib
lahutada horisontaalseks P. ja vertikaalseks Py komponendiks.
Kéik neli raskust on ihesuguse kaaluga, mis on valitud arvestuse
alusel, et nelja vertikaalkomponendi summaarne joud vordub
vantmehhanismi detailide edasi-tagasi liikumisel tekkiva inerts-
joudude summaarse jouga Pr, kuid on suunatud vastupidiselt.

Herisontaalkomponendid on omavahel vordsed, kuid on
suunatud parema ja vasaku volli juures vastupidiselt, mille t6ttu
nad vastamisi tasakaalustuvad.

Joonisel 115 on toodud tasakaalustusmehhanism (vaade
ilalt). Parempoolne vo6ll 2 ja vasakpoolne voll 6 poorlevad kuul-
laagritel 4, mis on asetatud karteri 7 seinte pesadesse. Vollide
esiotstele on kinnitatud ajamihammasrattad 1, millele kantakse
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poorlemine tle vantvolli hammasrattalt kahe vahehammasratta,
jaotusvolli hammasratta ja raskuste 3 kaudu. Voéllide tagaotstele
aga on kinnitatud raskused 5.

Gaasijaotusmehhanismi kasutatakse klappide vahelduvaks
avamiseks ja sulgemiseks puhta 6hu sisselaskmisel ja tootanud
gaaside vadljalaskmisel. Sisse- ja valjalaskeklappide ajammehha-
nismid on konstruktsioonilt thesugused. Joonisel 116 on toodud
diiselmootori A-40 gaasijaotusmehhanism. Klapi 7 surub vedru 8
alati tles. Klapi asumisel darmises iilemises asendis surutakse
tema taldriku to66pind tihedalt vastu klapipesa plokikaanes. Klapp
avatakse spetsiaalse kujuga nuki abil, mis on jaotusvodlliga 2
valmistatud thiselt. Jaotusvolli poorlemisel laheb nukk téukuri 3
alla ja sunnib seda tles tdusma. Koos téukuriga touseb iiles ka
toukuri varras 16, mis sunnib nookurit 13 pédérduma oma teljel.
Seejuures surub nookuri tald juhtkannu poéhjale, mille sisepind
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Joon. 115. Moolori A-20 tasakaalustusmehhanism:

1 — ajami hammasratas, 2 ja 6 — parem ja vasak voll, 3 ja 5 — esi-
ja tagaraskused, 4 — v©0lli laager, 7 — mootori karter
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puutub kokku klapi varrega. Klapp laskub alla, iiletades vedru
jou, ja avab silindriploki kaanes asuva kanali ava. Ava kaudu
tungib silindrisse varske o6hk, kui avatakse sisselaskeklapp, voi
eemalduvad silindrist heitgaasid, kui avatakse valjalaskeklapp.
Jaotusvolli poérdumisel eemaldub nukk tdukurist. Vedru aga
surub klapi tles ja podrab nookurit vastupidises suunas.

Klapp on asetatud juhtpuksi, mis on pressitud silindriploki
kaane avasse. Nookurite telg paikneb plokikaanele kinnitatud
spetsiaalsetel tugedel. Klappide tdukurid liiguvad silindriploki
seinte to6deldud avades. Nookurite t66pindu. ja juhtkannu pohja
olitatakse. Oli antakse dlipumba abil nookuri telje 66nsusse, kust
see kanaleid kaudu juhitakse hoordepindadele.

Dekompressioonimehhanismi kasutatakse diisel-
mootorite kdivitamise kergendamiseks. Dekompressioonimehha-
nism voimaldab vajaduse korral jatta mootori klapid lahti, soltu-
mata jaotusvolli nukkide asendist, ja seega valtida survet silind-
rites.

Vollisse 5 (joon. 16), mis on asetatud koéikide klapinookurite
kohale piki plokikaant, on keeratud survekruvid 12. Volli poora-
misel Y0° vorra paripaeva surub survekruvi sfddriline pea vas-
tava nookuri ja sellega iihtlasi ka klapi ettendhtud suuruse vorra
alla. Niisuguses volli asendis on mootori vastav kiapp voi klapid
lahti, 6hku silindrites kokku ei suruta ja mootori vantvéll poorleb
kergelt. Kui vantvoll on vajaliku péorete arvu saavutanud, poo-
ratakse dekompressioonimehhanismi volli vastupidises suunas
(vastupdeva), mille jarel klapid hakkavad té6tama normaalselt
ja mootor kdivitub.

Sisse- ja vdljalasketorustikud on valatud malmist
ihise kollektorina. Sisselasketorustikku moodda juhitakse ploki-
kaane sisselaskekanalitesse 6hupuhastis tolmust puhastatud 6hk.
Mbonedes mootorites on sisselasketorustik varustatud soojendus-
sdrgiga. L&abi soojendussdrgi juhitakse mootori kdivitamisel heit-
gaasid, mis soojendavad sisselasketorustikku ldbivat 6hku ja
seega soodustavad mootori kaivitamist.

Viljalasketorustiku tlilesandeks on heitgaaside valjalaskmine
silindritest. Valjalasketorustiku 16ppu asetatakse sddemepiiiidja
voi summuti.

Diiselmootori toitesiisteem on kujutatud joonisel 117.

Kiitusepaagist juhitakse kiitus madalréhutoru 10 kaudu
etteandepumba 8 juurde ja sealt kiitusefiltrisse 7. Edasi ldaheb
mehaanilistest lisanditest ja veest puhastatud kiitus korgréhu-
pumpa 1, mis surub kiituse kérgrohutoru 2 kaudu pihustitesse 3.
Pihustitest vdljaimmitsev kiitus ldaheb dravoolutoru 5 kaudu
tagasi etteandepumpa.

Etteandepumba réhu kontrollimiseks tthendatakse monikord
filtriga manomeeter 4. Normaalne rohk madalrdhusiisteemis hoi-
takse alal etteandepumba korpusel paikneva reduktsioonklapi 9
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Joon. 117. Mootori KAM-46 (100) toiteskeem:

1 — kiitusepump, 2 — kdrgrdohutorustik, 3 — pi-
husti,, 4 — manomeeter, 5 — dravoolutorustik, 6 —
toru, 7 — filter, 8 — etteandepump, 9 — redukt-
sioonklapp, 10 — madalrdhutorustik

Jeon. 118. Korgrohupumba skeem:
1 — nukk, 2 — tdukur, 3 — plunZri vedru, 4 —

hiilsi ulevooluava, 5 — pumba korpuse pea, 6 —
surveklapi vedru, 7 — surveklapp, 8 — surveklapi
pesa, 9 — hiilsi sisselaskeava, 10 — hiilss, 11 —
plunzer



abil. Klapp avaneb, kui rohk siisteemis tiletab ettendahtud suuruse,
ning kiitus voolab tagasi pumba sisendisse. Toru 6 kaudu lastakse
filtrisse kogunenud ohk vélja.

Koérgrohupump annab kiituse kérge rohu all pihusti-
tesse, mille kaudu kiitus pritsitakse silindri pdlemiskambrisse.
Pihustisse antavat kiituseannust reguleeritakse kiituse andmise
16ppmomendi muutmise ja liigse kiituse tilelaskmise teel. Joonisel
118 on kujutatud sellise korgrohupumba skeem.

Pumba pohielementideks on plunzer 11 ja hiilss 10, mida
nimetatakse plunZerpaariks. Need detailid soveldatakse hoolikalt,
sest nende vahel peab olema véimalikult vdike 16tk, et valtida
kiituse mahulist kadu koérgréhu all. Kui iiks neist detailidest on
kulunud, uuendatakse plunZerpaar tervikult. Samuti tdpselt on
koos toodeldud surveklapp 7 ja pesa 8. g

Plunzerpaaride voi sektsioonide arv kiitusepumbas vordub
mootori silindrite arvuga.

PlunZer kditatakse volli nukiga 1. Nuki poordumisel tdou-
kuri 2 rulli alla tduseb plunzer iles, ja tletanud vedru 6 pinguse,
surub kiituse surveklapi 7 ja toru kaudu pihustisse. Plunzer liigub
tagasi algasendisse vedru 3 mojul.

Hiilsi iilaosas on sisselaskeava 9 (iilemine) ja tlevooluava
4 (alumine), mis on iihenduses juurdevoolu- ja dravoolukanaliga
pumba korpuse peas 5.

Joonisel 119 on kujutatud diiselmootori KAM-46 (100) pumba
plunzerpaari tootamise skeem.

Hiilsi 2 tlaosas on ava, mis on iihendatud kiituse kanaliga
pumba korpuse peas.

Plunzri kiilgpinnal on figuurne siivend, mille llemine regulee-
riv serv on kruvijooneline (katkestusserv).

Kui plunZer on d&armises alumises asendis (joon. 119, a),
asetseb tema iilemine ots hiilsis olevast avast madalamal ning
kiitus tdidab plunZripealse ruumi.

Plunzri liikumisel iiles suleb plunzer hiilsi ava (joon. 119, b)
ja kiitus surutakse vilja surveklapi kaudu, mis avaneb kiituse
survel.

Enne kui plunZer jouab iilemisse asendisse, iilelab siivendi
kruvijooneline serv hiilsi ava ja avab kiitusele ldbipddsu plunzri-
pealsest ruumist plunzri (joon. 119, c) kiilgpinna stivendi kaudu
tagasi kiitusekanalisse. Sel momendil langeb rohk jarsult, vedru
5 mojul sulgub surveklapp, kiituse surumine pihustisse lakkab.
Seda momenti nimetatakse kiituse andmise katkestamiseks. Kat-
kestamise algus on sdltuv plunZri kruvijoonelise serva asendist
hiilsi ava suhtes. Seda asendit muudetakse plunzri automaatse
poéramisega pooreteregulaatori abil.

Kiituse andmise katkestamisel sulgub surveklapp jarsult ja
imeb vaikese osa kiitusest torustikust tagasi. Seetottu lakkab
kiituse andmine pihustist jarsult ja pihustile ei jaa kiitusetilka.
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Joon. 119. Mootori KAM-46 (100) korgrohupumba todtamise skeem:

a — kiituse imemine, b — kokkusurumine, ¢ — katkestamine kiituse iile-
vooluga; 1 — plunZer, 2 — hiilss, 3 — surveklapi pesa, 4 — surveklapp, 5 —
vedru

Joonisel 120 on toodud mootorite A-38 ja A-54A korgrohu-
pumba sektsiooni t66tamise skeem.

See sektsioon erineb mootori KAM-46 pumba sektsioonist
selle poolest, et plunzri hiilsis on kaks ava: sisselaskeava 7 ja
tlevooluava 4, plunzris aga on tiilevoolukanal, mis on moodus-
tatud kahest -tdisnurga all tiksteise suhtes asetatud ja avadega
omavahel tihendatud harust. Kui plunZer 2 (joon. 120, @) asub
darmises alumises asendis, on tema ots hiilsis 1 olevast sisselaske-
avast 7 madalamal ning kiitus tdidab plunZripealse ruumi; samal
ajal on tilevooluava plunzri poolt suletud.

Plunzri liikkumisel illes kaetakse ava 7 plunzri (joon. 120, b)
poolt kinni, algab surumine ja kiituse véljatdukamine surveklapi
6 kaudu.

Plunzii edasisel iilesliikumisel avab siivendi kruvijooneline
serv iilevooluava ja kiitus paaseb kanalite 5 ja 3 kaudu avasse 4.
Surve plunzripealses ruumis langeb jarsult ja vedru suleb surve-
klapi 6, katkestades kiituse andmise. Nagu mootori KAM-46
pumbasektsmom juures, sdltub katkestamise algus plunzri siivendi
kruvijoonelise serva asendist hiilsi iilevooluava suhtes.

Plunzer katkestab kiituse andmise pihustisse, kui tema Kkiilg-
pinna siivendi korgeim osa satub hilsi tlevooluava kohale. Sel
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kohal on stivendi kérgus veidi suurem plunzri kdigu pikkusest,
mistottu koikidel plunzri kdaikudel tthendub surveruum tilevoolu-
avaga (joon. 120, c).

Mootori KAM-46 kiitusepumba ehitus on toodud joonisel 121.
Kitus antakse kiitusefiltrist tsentraalkanalisse 40, kust ta liigub
edasi sektsioonide kanalitesse ja plunzrite hiilsside sisselaskeava-
desse.

Volli 1 nukid téstavad toukurite 7 kaudu plunzreid 16 {les.
Tagasi algasendisse lahevad plunzrid toukurite taandurvedrude 8
mojul. .
Pumba ko6ik mehhanismid ja detailid on monteeritud valatud
malmkorpusse 6, mis on poolitatud horisontaalse vaheseinaga.
Vaheseina neljas avas asetsevad plunzrite toukurid 7.

Korpuse allosas poorleb pronkspuksides 3 ja 25 nukkvoll 1.
Taiteava 39 kaudu kallatakse sisse 6li detailide &litamiseks, Oli
valjalaskmiseks on korgiga 27 suletav ava.

Pumba korpuse iilemisele tasapinnale on asetatud neli maha-
voetavat plunzrisektsiooni; iga sektsiooni koik detailid on mon-
teeritud teraskorpusse 29.
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Joon. 120. Mootorite A-38, A-54A jt. kiitusepumba sektsiooni
tootamise skeem:

a — kiituse imemine, b — kiituse kokkusurumine, ¢ — kiituse and-
mise katkestamine — surve 10pp; 1 — hiilss, 2 — plunZer, 3, 5 —
kanalid, 4 — {ilevooluava, 6 — surveklapp, 7 — sisselaskeava
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Joon. 121. Mootori KAM-46 kiitusepump:

1 — nukkvdll, 2 — nukkvdlli tugiketas, 3 — nukkvolli laagri puks, 4 — nukkvdlli ta-
gumise laagri kaas, 5 — laagri korpus, 6 — pumba korpus, 7 — tdukur, 8 — tdukuri
vedru, 9 — korrektori vedru, 10 — kontramutter, 11 — lati varras, 12 — muhv, mis
piirab maksimaalset kiituseandmist, 13 — tdukuri reguleerimiskruvi kontramutter,
14 — tdukuri reguleerimiskruvi otsik, 15 — latt, 16 — plunZer, 17 — hiilss, 18 — kaitse-
kiibar, 19 — Kkinnitusnurgiku polt, 20 — sektsiooni Kkinnitusnurgik, 21 —
lati vedaja, 22 — kiilgava kaas, 23 — stopprdngas, 24 — liist, mis vildib téukuri poor-
dumist, 25 — nukkvdlli eesmise laagri puks, 26 — otsik kiituse viéljalasketoru iihenda-
miseks, 27 — 0li viljalaske ava kork, 28 — renn, 29 — sektsiooni korpus, 30 — libi-
puhumisndel, 31 — tihvt, 32 — sektsiooni otsik, 33 — stopprdngas, 3¢ — surveklapp,
35 — tihendusrdongas, 36 — surveklapi pesa, 37 — stoppkruvi, 38 — plunZri hammas—
sektor, 39 — téditeava, 40 — tsentraalkanal

Sektsiooni pohidetailideks on plunzer 16, hiilss 17, surve-
klapp 34 ja surveklapi pesa 36.

Plunzri allaosas on ringsoon koos kahe v6oéndiga, millele on
asetatud messingist hammassektor 38. Plunzrile kinnitamiseks on
sektoris 16he. Plunzri koonuspea laheb téukuri reguleerimiskruvi
otsiku 14 pessa.

Hiilss koos plunzriga on asetatud {ilalt sektsiooni korpusesse
ja on kiljelt kinnitatud kruviga 37. Hiilsi iilemisele otsale on
asetatud surveklapi pesa 36 ja vasest tihendusrongas 35, mille
surub kinni sektsiooni korpusse keeratud toruotsik. Otsiku 32
poordumist takistab rongas 33, mis on fikseeritud sektsiooni kor-
pusse pressitud tihvtiga 31. )

Sektsiooni korpusesse on keeratud labipuhumisava sulgev
noel 30. Labipuhumisava keaudu lastakse perioodiliselt valja kutuse-
kanalitesse kogunev 6hk. Sektsioonid kinnitatakse pumba korpu-

178



sele survenurgikutega 20 ja poltidega 19. Otsiku keerme Kkaits-
miseks vigastuste ja mustumise eest (kui toru on maha voetud)
keeratakse otsikutele kaitsekapslid 18.

Plunzri rulltéukuri 7 {ilaosas on reguleerimiskruvi. Kruvi
peas on pesa, millesse ldheb plunzri kooniline otsik. Reguleerimis-
kruvi kinnitatakse kontramutriga 13, mille all on renn 28, mis
valdib plunzri ja hilsi vahelt labinud kiituse sattumist téukurile.
Kiitus valgub rennist pumba korpuse vaheseinale, kust ta korpuse
ava ja otsikuga 26 iithendatud drenaazitoru kaudu valjub pumbast.

Kituse andmist pihustitesse reguleeritakse hammaslati 15
abil, mida nihutab pidemega 21 varustatud varras 11. Hammaslati
hambad on hambumises plunzri hammassektoriga.

Hammaslati varda esiotsal on stopprongas 23, mis piirab
hammaslati kaiku, kui kiituse andmine on vélja lilitatud. Varda
teisele otsale on asetatud muhv 12 koos kontramutriga 10 ham-
maslati reguleerimiseks kiituse maksimaalsele andmisele. Varda
darmises eesmises asendis toetub muhv 12 korrektori vedrule 9.
Uletades korrektori vedru jou, nihutab regulaator tdiendavalt
hammaslatti ja suurendab seega kiituse andmist.

Korrektor suurendab mootori voimsust ekskavaatori tilekoor-
musel keskmistel ja vdikestel pdoretel kiituse andmise suuren-
damise teel kuni llemmaddrani (suitsu tekkimine heitgaasides).
Korrektorit voib kasutada ainult masina tilekoormuse lihiajali-
seks iiletamiseks. Pump kinnitatakse regulaatori korpusele ja
kditatakse selle vollilt (joon. 122).

Koigireziimne regulaator juhib automaatselt
kiitusepumba, jarelikult ka mootori tootamist. Juht seab ainult
kdepideme abil wvajaliku kiirusreziimi. Regulaator hoiab auto-
maatselt alal juhi poolt seatud mootori podrete arvu, s.t. suuren-
dab v6i vahendab kiituse andmist pumba poolt vastavalt koor-
muse muutumisele. Regulaator kditatakse tema volli eesmisele
otsale kinnitatud hammasrattalt, mis hambub jaotusvolli hammas-
rattaga.

Joonisel 123 on toodud mootori KAM-46 koigireziimse regu-
laatori ehituse ja tootamise skeem. Regulaatori vollilt kantakse
liikkumine koonushammasrataste 11 ja 10 kaudu tile vertikaal-
vollile 9, millele on Sarniirselt kinnitatud kaks raskust 8, mis
pliiavad poorlemisel tsentrifugaaljou mdéjul teineteisest eemal-
duda (joonisel ndidatud punktiiriga). Raskuste hoovad suruvad
seejuures pesale 6, mis tugikuullaagri 5 kaudu pliab poorata
hooba, mis on iihendatud vedruga 4. Uletades vedru jou, poérdub
hoob 7 oma telje suhtes ja tdukab vahevarrast 3, mis on iihenda-
tud kiitusepumba hammaslati I vardaga 2. Sel teel vdheneb
kiituse andmine pihustitesse.

Mootori piisiva koormuse puhul pdoérleb vantvoll pisiva
poorete arvuga; regulaatori raskuste tsentrifugaaljoud tasakaa-
lustuvad vedru 4 kaudu.
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2 — filtri sette viéljalaske ava kork,

, 4 — soojenduskarp, 5 — kiituse etteande kanal etteandepumbalt

, 6 — otsik manomeetri ithendamiseks, 7 — kiituse andmise kanal filtrilt

korgrohupumbale, 8 — filtreeriv element, 9 — filtreeriva elemendi sisemine vark-
, 19 — t66mootja, 20 — regulaatori ja

hupump koos regulaatoriga, kiituse filtriga
ajami voll, 21 — etteandepump, 22 — kiitusepump, 23 — korrektori

, 15 — toru, mille kaudu antakse 0li regulaa-

, 17 — regulaatori ja kiitusepumba ajami hammasratas, 18 —

, 11 — filtreeriva elemendi kinnitusvarras, 12, 13 — ldbipuhu-

g
% ]
g 8
= < -
fa. 8 g2
2 E§Tafzh-
— %53
i 4 g 2lo
w
% 8558 %=d
~ ,6 ] 7 I ‘65
ISt E¥Ee,n8%53
NSINNISNINNSNNHN nacr\ R gign g8 g
,,;MK\//\\ \\\/,§\//\\//\\//\\\//,\\\////¢/\\4. RN ;5 o ERpET
bR TTTITIT I s WY 2, — —a
“////\\\v///. P \\\ g 2551352 22
SEEEM NPT
-42 w‘“w S 4 “3
(2 Tagent g
§T | 1ENE87E28
S8 HuSESHRx

Kui mootori koormus vdaheneb, hakkab vadntvoll podrlema
kiiremalt, regulaatori raskuste tsentrifugaaljoud suurenevad,
raskused eemalduvad teineteisest ja vahendavad kiituse andmist
pumba poolt. Seega taastub mootori poorete arv, mille juures
regulaatori raskuste tsentrifugaaljoud on tasakaalustatud ved-
ruga 4.

. Mootori koormuse suurenemisel hakkab vantvolli poorle-
miskiirus vihenema, vastavalt vaheneb ka regulaatori raskuste
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Tagumine & . Akiseleraatori hoova
asend [ eesmine asend

Joon. 123. Mootoii KAM-46 (100) koigireziimse regulaatori ehituse
ja tootainise skeem:

1 — kiitusepumba hammaslatt, 2, 3 — varras, 4 — vedru, 5 — laager, 6 —
pesa, 7 — hoob, 8 — vihid (raskused), 9 — voll, 10, 11 — koonushammas-
rattad, 12 — ajamivéll, 13, 14 — hoovad, 15, 16 — toed

poorlemiskiirus, mis pohjustab ka raskuste tsentrifugaaljoudude
vdahenemist. Selle tagajdarjel sunnib vedru 4 péérduma hooba ?
vastusuunas ja nihutama kiitusepumba hammaslatti, suurendades
kiituse andmist. Mootlori poorete arv ja voimsus aga taastuvad.

Regulaator on tundlik seade, mis reageerib mootori vant-
volli poorete arvu vahimalegi muutusele.

Vantvolli poorete arvu alalhoidmine regulaatori poolt on
soltuv vedru 4 pingusest. Kui pingus ei muutu, jaab véantvolli
poorete arv peaaegu piisivaks, muutub ainult mootori voimsus
vastavalt silindritesse antava kiituse hulga muutumisele. Seega,
muutes vedru pingust, muudetakse ka véantvolli poorete arvu.
Vedru pinguse vdhendamisel tasakaalustuvad raskused vaiksema
poorete arvu juures, pinguse suurendamisel aga peab poorete
arv ja jarelikult ka mootori vantvolli poorlemiskiirus olema
suurem.

Regulaatoril on seade, mille abil juht saab igal momendil
muuta regulaatori vedru pingust ja seega muuta ka mootori
kiirusreziimi.

Regulaatori vedru pingust muudetakse hoobmehhanismi
abil, mis on thendatud vedru 4 alumise otsaga. Hoova 14 0lg
on thendatud regulaatori vedruga. Hoob 14 on asetatud nuut-
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vollile, mille ots asub vdljaspool korpust. Sellele otsale on aseta-
tud teine hoob 13, mis on varraste abil iihendatud kdepidemega.
Seda hooba nimetatakse aktseleraatoriks ja selle abil juhitakse
mootorit.

Hooval 14 on peale 6la ¢, mis on tihendatud regulaatori
vedruga, veel kaks 6lga, mistottu seda nimetatakse kolmedlgseks
hoovaks. Kui 6lg a ldheb vastu tokestit 15, lakkab vedru pinguse
suurenemine ja seega saadakse vantvolli maksimaalne” poorete
arv. Olg b, jéudnud tdkestini 16, takistab regulaatori vedru eda-
sist pinguse vdhendamist ja seega saadakse vantvolli minimaalne
poorete arv, Tokestite 15 ja 16 asendit hoova suhtes saab muuta
reguleerimiskruvide abil, kuni saadakse minimaalsed stabiilsed ja
maksimaalsed lubatavad poorete arvud, mida néuavad diisli eks-
pluatatsiooni eeskirjad.

Teiste diiselmootorite regulaatorid ermevad ehituselt, kuid
nende t66pohimdte on samasugune nagu diisli KAM-46 regulaa-
toril.

Pihustid pritsivad kiitust silindri p6lemiskambrisse. Pihusti
peab silindrisse antava kiituse hdsti pihustama, andma pihustatud
kitusejoale tdpse kuju ja mddrama tdapselt kindlaks pritsimise
alguse ning 16pu, ilma et pihustile jadks kiituse tilku. Pihusti peab
tootama kindlalt ja riitmiliselt kdrge temperatuuri ja réhu tingi-
mustes.

Joonisel 124 on toodud pihustite ehitus. Pihustid erinevad tiks-
teisest korpuste, pihusti otsiku, vedrude pingutusseadiste konst-
ruktsiooni, kiituse etteandmise ja arajuhtimise ning mootorile kin-
nitamise viiside poolest.

Pihusti korpus 2 on sepistatavast terasest. Koos korpusega on
sepistatud otsik kiitusepumba toru ithendamiseks. Pealekeeratava
mutri abil kinnitatakse pihusti puks 9. Puksis asub ndel 8, mida
vedru 6 varda 7 kaudu tihedalt surub pesale. Noela vedru survet
reguleeritakse kruviga 4, mis on kinnitatud kontramutriga 5.
Pihusti ja ndéela vahelt ldbinud kiitus eemaldatakse pihustist
otsiku 3 kaudu. Kérgréhutorud ja kiituse dravoolu torud asuvad
teineteise sees. Kdesolevas raamatus kasitletavates diislites kasu-
tatakse kinnisi pihusteid. Nendes pihustites on pihustusotsiku ava
kaetud néelklapiga, mis avaneb ainult kiituse silindrisse sisseprit-
simise momendil, mil r6hk on tdusnud 100—125 kG/cm? Niipea
kui kiituse réhk on langenud, suletakse ava vedru toimel.

Joonisel 125 on toodud kinnise pihusti tootamise skeem.

Pihustusotsiku kanal 3 ja korpuse 2 kamber 1 on alati tdide-
tud kiitusega, vedru 5 surub ndela 4 pesale. R6hk kandub korg-
rohupumbalt tle kambrisse 1. Selle tagajdrjel tekib joud, mis
plitiab tbésta ndela tiles, kuid seda takistab esialgu vedru 5. Nii-
pea aga kui kiituse rohk on téusnud madadrani, mil peab toimuma
pritsimine, iiletatakse vedru surve, noel touseb iiles ja klapp ava-
neb. Tugeva rohu all olev kiitus tungib suure jou ja kiirusega
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Joon. 126. Diiselinootorite pihustusotsikute ehituse ia t66ta-
mise skeem:

a — KIM-46, b — J1-40 ja HI-54A; 1 — tihvtita ndel, 2 —
pihusti ketas, 3 — tihendusfaas, 4 — tihvt, 5 ja 6 — tihvti
koonilised pinnad, 7 — ndela kooniline pind
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labi pihusti ava silindrisse ja pihustub, moodustades pihustuskoo-
nuse, mille kuju ja pikkus olenevad pihusti ava suurusest ja noela
otsa kujust.

Kituse andmise katkestamisel langeb réhk kambris 1 jarsult
ja noel ldheb vedru survel tagasi algasendisse, sulgedes pihusti
ava.

Joonisel 126 on toodud pihustusotsikute ehitus ja t6otamise
skeem. Mootori KAM-46 pihusti ndel 1 (joon. 126, a ja b) on tasa-
pinnalise otsaga, mis liibub tihedalt vastu ketast 2 ja suleb pihus-
tusava. Noela otsa ja ketta pind on hoolikalt t66deldud, et valtida
kiituse véljaimbumist voi gaaside labitungimist mootori silindrist
pihustisse.

Mootorite A-40 ja A-54A pihustite néelte otsas on pihustus-
avast valjaulatuv tihvt 4. Tihvtist kérgemal on ndelal kooniline
tihendusfaas 3. Tihvt ja kaldpinnad on ette ndhtud pihustatud
kiitusjoale koonilise kuju andmiseks. Pihustit, mille ndel on varus-
tatud tihvtiga, nimetatakse tihvtpihustiks, erinevalt tihvtita pihus-
tist (nagu mootoril KAM-46).

Pihusti ndela vedru peab olema ettendahtud pingusega; vedru
surub noela vastu pesa; vedru pingust reguleeritakse kruviga sel-
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liselt, et ndel avaneks siis, kui kiituse rdhk on téusnud ndutavale
korgusele, mis on vajalik hea kiittesegu moodustamiseks.

Noel ja selle juhtava puksis on toodeldud samasuguse tdp-
susega nagu kiitusepumba plunzerpaar. Ekspluatatsioonis v&ib
neid detaile ainult paariti vahetada.

Etteandepump annab kiitust ette réhu all, mis on vaja-
lik filtrite ja torustike takistuse ililetamiseks, samuti ka kdrgrohu-
pumba toilmiseks stabiilselt, kindlalt ja piisiva réhu all. R6hu suu-
rusest oleneb kiituse tihtlane etteandmine pihustitele.

Mootoril KAM-46 on kiituse etteandmiseks hammasrataspump,
mootoritel A-40 ja A-54A aga kolbpump.

Mootori KAM-46 etteandepump 21 (vt. joon. 122) on asetatud
regulaatori korpusele. Pump kditatakse kaldhammastega hammas-
ratastega 1. Vedav hammasratas on kinnitatud véllile 20, veetav
aga pumbavdllile. Viimasele on kinnitatud silinderhammasratas 4
fjoon. 127), mis hambub hammasrattaga 2. Toru 8 ja sisselaske-
kanali 7 kaudu paagist imetav kiitus kantakse mdlema hammas-
ratta hammaste vahedes nende poorlemise suunas pumba imi-
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Joon. 127. Mootori KAM-46
etteandepumba skeem:
1 — {ilevooluklapp, 2 — vee-

tav hammasratas, 3 — surve-
kanal, 4 — vedav hammasra-
tas, 5 — &ravoolutoru, 6 —
toru, 7 — sisselaskekanal, 8 —

kiituse juurdevoolu toru paa-
gist, 9 — juurdevoolukanal

kanalist survekanalisse 3 ja surutakse viimase kaudu kitusefilt-
risse. Kui rohk survekanalis tiletab 1,1 kG/cm?, avaneb iilevoolu-
klapp 1 ja laseb kiituse juurdevoolukanalisse 9. Sel teel hoitakse
ara tlerohu tekkimine toitesiisteemis. ]

Kiitusefiltrid puhastavad kiitust ja nendest padsevad
labi ainult tahked osakesed, mis on vaiksemad kiitteaparatuuri
tapselt téodeldud detailide vahelistest piludest. Selliste pilude suu-
rus on 0,0015—0,0025 mm.

Mootorile KAM-46 on asetatud kuuepooliline peenpuhastus-
filter. Filiri korpuses on kiillaldaselt ruumi kiituse settimiseks ja
kamber kiituse soojendamiseks mootori jahutussiisteemis tsirku-
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leeriva kuuma veega. Soojendamine soodustab filtri t66d, eriti
kiilmal ajal. Soojenemisel vaheneb kiituse viskoossus ja ta labib
filtreerivaid elemente kergesti.

Vahetatav poolitiitipi filtreeriv element koosneb metallvork-
karkassist. Karkassi peale on asetatud kiht filterpaberit. Viima-
sele on ristamisi tihedalt mé&hitud mitu kihti puuvill-1dnga 14bi-
mooduga 1,4—1,8 mm.

Longakihti labides puhastub kiitus mehaanilistest lisanditest
ja laheb koérgrohupumpa.

Mootori KAM-46 kiitusefilter (vt. joon. 122) asetseb osaliselt

regulaatori korpuses ja on selle siseruumist eraldatud valatud
seintega.

Filtreerivad elemendid on varraste 11 ja tugiseibide abil kin-
nitatud llemisele jaotusplaadile 3. Tugiseibide alla asetatud ved-
rud suruvad elemendid vastu plaati kinni.

Kiitus laheb etteandepumbast kanaleid 5 kaudu filtriruumi,
kus vesi ja rasked mehaanilised lisandid sadestuvad pohja. Filt-

reerivaid elemente ldbinud kiitus satub vorktorudesse 9 ja tungib

jaotusplaadis olevate varraste avade kaudu filtri korpuse kaane
alla. Filtreeritud kiitus liigub kanali 7 kaudu kérgréhupumba 22
peakanalisse. Sellesse kanalisse on keeratud manomeetri stutser 6.
Ohu eemaldamiseks filtrist on korpuses ja kaanes 10 ndelklapid 12
ja 13. Settinud mustus ja vesi eemaldatakse perioodiliselt filtrist
korgiga 2 suletava ava kaudu.

Soojenduskambris 4 tsirkulcerib kuum vesi, mis tuleb moo-
tori jahutussiisteemist.

Mootori A-54A peenpuhatusfiltrisse on asetatud vahetatavad
poolitiitipi filtreerivad elemendid nagu diislis KAM-46 (4 tiikki).

Peenpuhastusfiltrisse ldheb kiitus pérast jamepuhastusfiltri
labimist, mille filtreerivad elemendid kujutavad endast gofreeri-
tud metallkarkassi. Viimasele on mdahitud messinglint, millel ole-

vad astmed jatavad keerdude vahele pilud suurusega 0,07 mm.
Mehaanilised osakesed, mis on piludest suuremad, ei 1dbi filtree-
rivat elementi.

Mootorites A-38 ja A-54A on kasutatud kiituse puhastamiseks

jamepuhastuse pilufiltrit ja peenpuhastusfiltrit, mille filtreerivaks
materjaliks on puuvillnarmad.

Diiselmootori dhu etteande siisteem koosneb ohukollektorlst‘
ja dhupuhastitest. Viimaste tdhtsus on eriti suur ekskavaatorite
ekspluatatsioonitingimustes. 1

Ekskavaatorite diiselmootoritele on asetatud kombineeritud
ohupuhastid, mis erinevad suuruselt ja ehituselt, kuid on tiihe-
sugused oma to6tamise printsiibilt.

Mootorile A-54A Ghupuhasti ehitus on toodud joonisel 128.
See on kombineeritud 6hupuhasti, milles tolm korvaldatakse Shust
esialgu kuivas tsentrifugaalpuhastis 1 ja seejdrel olipuhastis, kus
ohk labib diislidliga niisutatud vorkkassette 3.
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Joon. 128. Mootori A-54A Ghupuhasti:
1 — Kkuiv tsentrifugaaldhupuhasti, 2 —
rongasvoo, 3 — vorkkassetid, 4 — maha-
voetavad kassetid, 5 — Olitaset niéitav
rongasvod, 6 — suunaja, 7 ja 9 tiibmut-
rid, 8 — po6hi, 10 — kauss

Alt on filter suletud poh-
jaga 8, millele on keevitatud
suunav kauss 10, mis muudab
ilalt kesktoru kaudu tuleva
ohuvoolu suunda. Pooérdumisel
kausis haarab 6huvool kaasa
oliosakesi ja tungib labi filt-
reerivate vorkude iiles. Ohuga
koos liikuvad oOliosakesed nii-
sutavad seejuures vorke. Osa
vorkudest on tehtud mahavde-
tavate kassettidena 4, mis kinni-
tatakse filtrisse tiibmutrite 9
abil. Kassetid holbustavad filtri
perioodilist puhastamist tolmust.
Puhastamiseks keeratakse lahti
tiibmutrid 7, voetakse dra pohi 8, vabastatakse tiibmutrid 9 ja
voetakse pesemiseks vdlja kassetid 4.

Kesktoru iilemisele otsale on asetatud tsentrifugaalpuhasti,
mida nimetatakse ka tsiiklonpuhastiks. Tsentrifugaalpuhastis
piiitakse kinni suuremad tolmuosakesed. Ohk tungib puhastisse
vorguga kaetud kiilgavade kaudu. Ohu liikumise teel asub liiku-
matu tiivik, mis annab Ohuvoolule podrisliikumise. Tolmukiibe-
mekesed heidetakse tsentrifugaalpuhasti seintele, langevad alla
pohja ja paiskuvad seinte avade kaudu vialja. Edasi satub ohk
kesktoru kaudu dlipuhastisse, 1dbib vorktdidise, koguneb tema
ilemise kupli alla ja juhitakse sealt mootori sisselasketorusse.
Ohupuhasti normaalne té6tamine oleneb vérkkassettide ige-
degsest pesemisest ja Olipuhasti koikide sisepindade puhastami-
sest mustunud oOlist.

Olitussiisteem on ette ndhtud mootori detailide &litamiseks.
Tavaliselt kasutatakse mootorites kombineeritud &litussiisteemi,
kus osa detaile 6litatakse sunddlituse teel surve all, teine osa aga
paiskdlitusega. Vantvolli raam- ja kepsulaagrid, jaotusvolli laagrid
ja hammasrattad ning moéningatel juhtudel ka téukurid ja kolvi-
sormed Olitatakse surve all, mille tekitab hammasrataspump, mis
suirub 6li magistraalidesse ja detailidevahelistesse piludesse.
Silindrite seinad ja muud detailid aga dlitatakse piserdatud &liga,
nis valjub laagritest ja tekitab o6liudu mootori karteris. Selline

7

187




on Olitusstiisteem koikide siin kirjeldatud ekskavaatorite mooto-
ritel.

Kaivitusmootori I'l-46 detailid oOlitatakse paiskdlituse teel kar-
teri pohjas oleva oOliga. Vantvolli poorlemisel paiskavad kepsude
laagrikaante spetsiaalsed ribid karteris asuva 6li kogu karteris
laiali.

Kahetaktilise mootori ITA-10M oGlitamiseks lisatakse 6li ben—|
siini hulka, kust see sadestub mootori detailidele. :

Mootori dlitussiisteemi pohielementideks on &lipump koos 611-[
votjaga, jame- ja peenpuhastusfiltrid, reduktsioon- ja ﬁlevoolu-i
klapid, 6lijuhtmed, seadmed, mis nditavad 6li réhku ja tempera-
tuuri. Sagedasti liilitatakse jahutussiisteemi radiaator 6li jahuta-|
miseks Shuga. .

Joonisel 129 on kujutatud kirjeldatud diiselmootoritele tiii-
piline mootori A-54A O&litussiisteem, milles detaile Olitatakse niii

surve- kui ka paiskdlituse teel.
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Joon. 129. Mootori A54-A Olitusslisteem: 3
1 — dliradiaator, 2 — jaotushammasratas, 3 — jaotusvolli puks, 4 — ._zf)ll.peamag{st'-
raal, 5 — karter, 6 — raamlaager, 7 — Kepsulaager, 8 — Olitaseme naltay}, 9 — oli
pump, 10 — 8li viljalaskeava magnetkork, 11 — vertikaalkanal, 12 — ©li etteands
toru filtrile, 13 — kahekordse puhastusega filtri korpus, 14 — peen_ppt!.astus, 15 4
jimepuhastus, 16 — distantstermomeeter, 17 — manomeeter, 18 — Oolitditeava, 19 -

kolvi sérm, 20 — klapi nookuri laager
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Mootori Oligravool
dlimagistraali mootori karterisse
Joon. 130. Mootori A-54A Clifiltri skeem:
1 — &dravoolukanal, 2 — 0li pumbast drajuhtimise kanal, 3 — rootori telg,

4 — filtri korpus, 5 — rootori puutuja kanalid, 6 — torud, mis annavad
©6li puutuja kanalitesse, 7 — rootori korpus, 8 — kuppel, 9 ja 10 — pilu-
filtrite vdlimine ja sisemine sektsioon, 11 — kaitse-ililevooluklapp, 12 — &li-
radiaatori liilituskraan

Oli tsirkuleerib diislis hammasrataspumba 9 poolt tekitatud
surve all; pump saab 0li diisli karteri pohjast vorkolivotja kaudu.
Kui pumba poolt antava 6li rohk magistraalis on téusnud nouta-
vale korgusele, laseb iilevooluklapp osa 6li tagasi karterisse. Oli-
pumba hammasrattad kditatakse vantvollilt jaotushammasrataste
ja pumba ajamivolli kaudu. Pump annab 6li ploki kanali ja toru 12
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kaudu kombineeritud filtrisse, kus 6li peenpuhastus toimub reak-
tiivtsentrifuugis, jamepuhastus aga kahekordses pilufiltris.

Pumba poolt filtri korpusesse surutud 6li jaguneb kaheks voo-
luks. Osa 6list voolab tsentrifuugi rootori telje 3 (joon. 130) verti-
kaalava kaudu tsentrifuugi, tdidab selle, liigub torude 6 kaudu
rootori kahte puutuja sihis paiknevasse kanalisse 5 ja wvdljub
nende diitisidest suurel kiirusel filtri korpuse kambrisse, kust voo-
lab vabalt d@ra mootori karterisse, Ditsi avadest suure kiirusega
valjavoolav Olijuga sunnib rootorit pédrlema suure kiirusega. See-
tottu paisatakse rootoriruumi tditvas olis leiduvad rasked lisandid
tsentrifugaaljou mojul rootori seintele. Torudesse 6 voolab 0oli
rootori ‘keskelt, mistéttu tsentrifuugist karterisse minev 6li on
juba puhastatud.

Teine osa olist 1dbib pilufiltri (nagu mootoris KAM 100), voo-
lab mooda pingusvarrast alla ja suundub kraani 12 kaudu 0&li-
radiaatorisse 1 (vt. joon. 129). Radiaatoris jahutatud 6li laheb
toru kaudu tagasi filtri korpusse ]a sealt kanalit modda OGlipea-
magistraali 4.

Magistraalist 1ldheb 6li vantvolli raamlaagritesse 6 ja kepsu-
laagritesse 7, kolvisdrmedele 19, jaotusvolli puksidesse 3, jaotus-
hammasratastele 2 ja klappide nookurite laagritesse 20. Ulejaa-
nud detailid 6litatakse 6liga, mis valjub detailidevahelistest pilu-
dest ja paisatakse vdntvolli ja kepsude poolt laiali.

Kui 6li ei vaja intensiivset jahutamist, lilitatakse oliradiaator
filtri korpuses asuva kraani 12 (joon. 130) pooramise teel Olitus-
sisteemist valja.

Oli réhu ja temperatuuri kontrollimiseks on armatuurilauale
asetatud manomeeter 17 (vt. joon. 129) ja distantstermomeeter 16.
Manomeeter on tihendatud Glimagistraaliga 4, temperatuuriandur
aga on asetatud filtri sisse. Normaalne o&lirohk magistraalis on
1,7—2,5 kG/cm? ja temperatuur 70—95° C.

Olivann taldetakse varske Oliga taiteava 18 kaudu.

Tootatud oli lastakse valja karterist ava kaudu, mis suletakse
magnetkorgiga. Kork piitiab 0list kinni selles leiduvad metallosa-
kesed. Olitaset karteris kontrollitakse 0limddtevardaga 8, millel
on kaks madrki: lilemine tdhega IT (tdis) ja alumine tahega H (alu-
mine piir). Kui olitase on madalamal margist H, ei tohi diislit
kdivitada.

Olipump (joon. 131) on asetatud mootori A-54A keskossa
ja on alt kinnitatud plokk-karterile. Hammasrataspump kaitatakse

vantvollilt vahehammasratta ja horisontaalsele ajamivollile ase- |

tatud hammasratta kaudu.

Pump vétab o6li karteri Olivannist, mis vGimaldab mootoril
tootada suure kaldenurga all.

Olipumba korpusse on asetatud kaitseklapp 8, mis laseb liigse
Oli tagasi mootori karterisse. See klapp kaitseb Olitussiisteemi
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Joon. 131. Mootori A-54A Olipump:
1 — élipumba voll, 2 — puksid, 3 — korpus, 4 — kaas, 5 — sisemine vedav hammas-
ratas, 6 — sisemine veetav hammasratas, 7 — 0livdtja, 8 — kaitseklapp

kiilma mootori kdivitamisel, kui 6li on paks ja rohk liiga korge.
Kaitseklapp avaneb, kui 6liréhk tiletab 6,5—7 kG/cm?.

Pumpa vedav hammasratas 5 on asetatud ajamivélli 1 otsale,
veetav hammasratas 6 aga poorleb pumba korpusesse pressitud
litkumatul teljel. H66rdumise vahendamiseks on veetavasse ham-
masrattasse pressitud puks.

Hammasrattaid katva kaane 4 ja korpuse 3 vahele on aseta-
tud papptihend; tihendi paksus valitakse niisugune, et hammas-
rataste otste ja kaane vaheline pilu ei iiletaks 0,1 mm.

Korras 6lipumbal peab pooérlemiskiirusel 975 p/min, 8lirdhul
2,5—3 kG/cm? ja kuuma diislikiituse viskoossusel 20—30 cSt toot-
likkus olema vidhemalt 48 1/min.

Kahekordse puhastusega tsentrifugaaldlifilter on
toodud joonisel 132.

Reaktiivtsentrifuugi péhiosaks on vertikaalteljel 19 pdorlev
rootor. Rootori korpus 2 on alumiiniumsulamist. Tsentrifuug on
pealt kaetud kaanega 10, mille alla on asetatud paroniittihend 3.
Kaas on kahe varda ja mutritega 17 iihendatud korpusega. Roo-
tori korpusesse on samatelgselt pressitud ililemise ja alumise laagri
pronkspuksid 18, millel rootor poorleb liikumatul teljel 19.

Rootori pdhja soontesse on pressitud kaks terasest olidra-
voolutoru 4, millede iilemised avad on kaetud vorkkiibaratega 5.
All on kumbki toru iithendatud puutuja sihis paikneva kanaliga
rootori pohjal. Kanali vdlisotsa on asetatud kalibreeritud avaga
ditis 20. Rootor on kaetud stantsitud kupliga 9.
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Tsentrifuugi normaalseks té6tamiseks vajaliku réhu (umbes
6 kG/cm?) alalhoidmiseks on pilufiltri sisenemisava kalibreeritud.
Diitsidest suure kiirusega véaljuv o6li paneb rootori poorlema
umbes 6000 p/min. Selle tulemusena sadestuvad rootori kaane 10
seintele 0Olis leiduvad tahked osakesed, mis on 6list raskemad. Set-
ted eemaldatakse perioodiliselt rootori lahtivétmisel ja puhasta-
misel. '

Oli jamepuhastuseks kasutatakse kahekordset pilufiltrit. Pilu-
filter on samuti nagu tsentrifuug kaetud stantsitud kupliga 11.
Pilufiltri 60nsusest védljub 6li kraani 15 korgi kaudu, mis Kinni-
tatakse poltidega 23 vajalikku asendisse. Korgi daarikule on ase-
tatud nool, filtri korpusele aga maérgitud tihed JI ja 3. Suvisel
ekspluatatsioonil seatakse kork nii, et noole teravik on suunatud
téhele //, talvel aga tdhele 3. Vastavalt sellele juhitakse esimesel
juhul Oli dliradiaatorisse, teisel juhul aga vahetult mootori pea-
olimagistraali.

ALIITL s A/ LIS I L0717

20

Joon. 132. Mootori A-54A dlifilter:

1 ja 16 — #ravooluavade korgid, 2 — tsentrifuugi rootor, 3 — tihendid, 4 — o&li &ra-
voolutoru, 5 — voérkkuppel, 6 — tugirdngas, 7 — mutter, 8 — kaane mutter, 9 —
tsentrifuugi kaas, 10 — rootori kaas, 11 — filtri kaas, 12 — jdmepuhastusfiltri kaa-
ne mutter, 13 ja 14 — viltréngad, 15 — Oliradiaatori liilituskraan, 17 — kinnitusmut-
ter, 18 — rootori puks, 19 — rootori telg, 20 — rootori pihusti, 21 — {ilevooluklapp,
22 — #ravooluklapp, 23 — kraani kinnituspoldid
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Filtri korpusse on asetatud kaks vedrudega kuulklappi.
Klapp 11 (vt. joon. 130) vo6i klapp 21 (joon. 132) avanevad rohu
liigsel tGusmisel pilufiltri 66nsuses, mis on tingitud filtri ummis-
tumisest v6i 0li paksenemisest. Ulevooluklapp avaneb, kui o6li
rohk iiletab 3—3,5 kG/cm? ja laseb puhastamata 6li dlimagistraali.
Mootori téotamine mustunud oliga pohjustab detailide Kkiiret
kulumist. Seetéttu tuleb pilufilirid 6igeaegselt mustusest puhas-
tada.

Ulevooluklapp 11 (vt. joon. 130) ja daravooluklapp 22
(joon. 132) hoiavad réhu mootori peadlimagistraalis 2—2,5 kG/cm?
piirides, kui mootor on hésti kuumenenud. R6hu tdusmisel avaneb
klapp ja laseb 06li diisli karterisse; see toimub juhtudel, kui 6li
on liiga paks (kiilma mootori kdivitamisel) v6i uue ehk remondi-
tud mootori to6tamisel, mil 6li valjumine detailide 16tkudest on
liiga vaike.

Oliradiaator koosneb torudest ning vertikaaltorudele
jahutuspinna suurendamiseks joodetud plaatidest. Oliradiaator on
asetatud jahutussiisteemi veeradiaatori ette.

Moolorile KAM-46 (100) Olitussiisteemi tootamise pohimdte
on pohiliselt samasugune, nagu mootori A-54A Olitussisteemil;
nad erinevad ainult konstruktsioonilt.

Diiselmootorid on asetatud ehitusmasinatele, mis voivad lii-
kuda nolvadel ja ebatasastel pindadel, kusjuures nende mootor
voib kalduda ette- v6i tahapoole.

Et 0li etteandmine ei katkeks kaldasendites, toimub 06li vot-
mine karterist kolme 6livotja kaudu, mis paiknevad karteri ees-
mises, keskmises ja tagumises osas. Vastavalt sellele on 6lipumbal
kolm iseseisvat sektsiooni, millest kaks pumpavad 6li karteri ees-
misest ja tagumisest osast keskmisse, kolmas sektsiocon on aga
survesektsioon, mis varustab kogu olitussiisteemi &liga.

Olifiltrid (joon. 133) mootoritel KAM-46 (100) puhastavad
o0li kahes paaris paralleelselt asetatud jdmepuhastus- ja peen-
puhastusfiltrites.

Olipump surub o6li filtrite settekambrisse 6. Kambri p&hja
sadestuvad raskemad lisandid ja vesi.

Sette eemaldamiseks on kambri pohjas korgiga suletav ava.
Settekambrist 6 ldheb 6li jamepuhastusfiltrisse 2.

Lintfiltrites ldbib ©&li filtri kinnitusvarraste ja korpuse vahe-
lisi pilusid, kust kanali 4 kaudu satub plokk-karterisse kinnitatud
olimagistraali.

Osa 6li, moodudes jamepuhastusfiltritest, labib peenpuhastus-
filtrit 1 ja satub filtri ja selle kinnitusvarda vahelisse pilusse, sealt
ava 3 kaudu filtrite varraste sisekanalitesse ja edasi filtrite kor-
puse kanali 5 kaudu plokk-karteri pdhja.

Kui filtrid on ummistunud voi 6li paks, téuseb rohk kamb-
ris 6, mille tagajarjel avaneb klapp 7 ja filtreerimata 6li tungib,
moodudes filtritest, 6limagistraali.
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Joon. 133. Mootorite KAM-46 ja K.IM-100 &lifiltrid:

1 — peenpuhastusfilter, 2 — jamepuhastusfilter, 3 — filtreeritud oli viljumisava peen-
puhastusfiltrist, 4 — kanal 06li juhtimiseks peamagistraali, 5 — kanal filtreeritud
o0li juhtimiseks karteri pohja, 6 — settekamber, 7, 9 — iilevooluklapid, 8 — vastuvo-
tukamber; I — 0Oli lilkumine odliradiaatorisse, II — &li liikumine peadlitorustikku,
III — ©8li liikkumine radiaatorist, IV ja V — 06li liikumine pumbast, VI — &li liiku-
mine oOliradiaatorist
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Joon. 134. Jémepuhéstusﬁltri lint

Jamepuhastusfiltri  pohili-
seks osaks on kahekordsete } n’_—ﬂ H:ﬂ m
seintega kannukujuline teras-
voi messingkarkass. Kannu gof-
reeritud (lainelisele) valisseinale
on mahitud spetsiaalne teras-
voi messinglint (joon. 134), mille I
astmete korgus on 0,07 mm ja (AN
vahekaugus 3,6 mm, mis jdtavad
vastavad pilud 6li labipddsuks.
Lintfilter pestakse ja puhutakse
perioodiliselt 1dabi, mille jarel voib teda jdlle kasutada tootamiseks.

Peenpuhastusfilter kujutab endast vahetatavat elementi, mis
koosneb terasest suure hulga avadega sise- ja valiskarkassist. Kar-
kasside vahel on puuvill-l16ngast tdidis, mis on alt ja pealt kaetud
stantsitud kaantega.

Samuti nagu mootoritel KAM on ehitatud ka mootorite A=40
ja A-54A 06li jamepuhastusfiltrid.

Diiselmootorite jahutussiisteemi tilesandeks on tugevasti kuu-
menenud detailide jahutamine. Mootori to6tamisel tliletab gaaside
keskmine temperatuur silindrites 1000° C, mis kunstliku jahuta-
mise puudumisel pohjustab silindri seinte, kolbide, klappide iile-
kuumenemist, 6li polemist ja kolbide kinnikiilumist.

Koige sagedamini kasutatakse wvesi-, harvem &hkjahutust.
Vesijahutuse korral tmbritsetakse kuumenevad silindrid veesar-
kidega, milledes tsirkuleerib vesi. Vesi, mis on mootoris kuume-
nenud kuni 80—90° C, juhitakse radiaatorisse, kus ta jahtub
radiaatorist ldbipuhutava Shuvoolu toimel. Jahenenud vesi ldheb
tagasi mootorisse.

Vee pidevat liikumist mootori veesarkides ja radiaatoris teki-
tatakse vdantvollilt kditatava pumba abil. Sellist vesijahutussiis-
teemi nimetatakse sundjahutuseks, mida kdige sagedamini kasu-
tatakse sisepdlemismootorites.

Joonisel 135 on kujutatud mootori A-54A jahutussiisteemi
tootamise skeem, mis on tiilipiline siin Kkirjeldatavatele mootori-
tele. Joonisel on toodud vee liikumise skeem jahutussiisteemis.
Vesi kallatakse jahutussiisteemi korgiga 6 suletava tditeava
kaudu. Kdivitusmootori 3 veesdark on iithendatud toru 1 ja iihen-
dustoru 2 kaudu diiselmootori veesargiga 4.

Tsentrifugaaltiilipi vee pum p on poltidega kinnitatud plokk-
karteri esiseinale. Ventilaator on asetatud veepumbaga iihisele
korpusele. Vesi antakse pumbale ette plokk-karteri esiseinas asuva
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kanali kaudu. Pumba tiivik surub vee vahetult plokk-karteri vee-
sarki, tekitades selles vajaliku surve. Pumba ajami rihmaratta kaa-
nele kinnitatakse poltidega neljalabaline ventilaator, Veepumba
ja venlilaatori ajami kiilrihmad pingutatakse spetsiaalse rulliga.

Veepumba tiiviku volli tihend surutakse kinni kiibarmutriga.
Pumba ajami rihmaratta kuullaagreid, samuti ka pingutusrulli
laagreid OoOlitatakse diislioliga, mis kallatakse korpustesse korki-
dega suletavate avade kaudu. Oli vdljaimbumist valditakse tihen-
ditega.

Katikut 8 kasutatakse jahutussiisteemi vee temperatuuri regu-
leerimiseks. Katik on asetatud veeradiaatori 9 ja Oliradiaatori 7
ette. Veetemperatuuri moodetakse distantstermomeetriga, mille
andur asub plokikaane aravoolutorus, nditaja aga armatuurilaual.

Vee valjalaskmiseks jahutussiisteemist on radiaatori alumise
paagi uhendustorus kraan.

Diiselmootorite A-20, A-38, A-40 ja KAM-46 (100) ter-
mostaat on ette nahtud vee temperatuuri automaatseks regu-
leerimiseks mootori jahutussarkides. Termostaat on asetatud moo-
toris kuumenenud vee vdljumise kohale. Termostaat kiirendab
samuti mootori soojenemist kaivitamisel.

Mootori A-20 (joon. 136) termostaat on asetatud korpusse 5,
mille lilemine suue on iihtlasi peaklapi 1 pesaks. Korpuse kiilg-
pinnal on kaks ava vee labilaskmiseks. Termostaadi pohiosaks on
Shukesest messingtorust 166ts — siilfoon 6. Alt on stlfoon joode-
tud klambii 7 kiilge. Klamber on kinnitatud korpusele. Silfooni
peale on joodetud kaas’ 8, millele on kinnitatud varras 9 koos
klapiga 1 ja abiklapp 4.
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Joon. 136. Diisii A-20 termostaat:
1 — peaklapp, 2 — ava, 3 — liist, 4 — abiklapp, 5 — korpus, 6 —
siilfoon, 7 — klamber, 8§ — kaas, 9 — varras
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Sillfoon on tdidetud kergesti auruva vedelikuga, mille auru-
rohk 70° C juures on kiillaldane selleks, et avada klappi 1. Klapp
avaneb taielikult, kui temperatuur téuseb 85° C. Klapi kadik vor-
dub 9 mm.

. Kui termostaadi peaklapp on suletud, ei ldhe vesi mootorist
radiaatorisse, vaid lastakse ava 2 kaudu veepumpa. Kui peaklapp
on avatud, padseb vesi mootorist radiaatorisse, kusjuures abi-
klapp 4 suleb ava 2. Liist 3 juhib klapi liikumist.

Mootorite A-40 jahutussisteemi voib asetada mahavdetava
soojendusseadme, mis kujutab endast kerget keevitatud katlakest,
mida soojendatakse jootelambi tiitipi kandelambiga. Selline seadis
kergendab tunduvalt kiilma mootori kdivitamist.

§ 20. KARBURAATORMOOTORID
Karburaatormootorite ehitus

Uhesilindrilise neljataktilise karburaatormootori skeem on
toodud joonisel 107.

Mootori vdantmehhanismi tlesandeks on kolvi 15 sirgjoonelise
liikumise muutmine vantvolli poorlevaks liikkumiseks ja paisuvate
gaaside jou lilekandmine kolvi 15 ja kepsu 16 vantvéllile, mis on
varustatud hoorattaga 18.

Gaasijaotusmehhanismi (ilesandeks on silindri 12 sisselaske-
ja valjalaskeavade Oigeaegne avamine ja sulgemine, Sisselaske-
ava kaudu juhitakse sisselasketorule 7 kinnitatud karburaatorist 5
bensiini ja Ohu segu silindrisse. Vdljalaskeava kaudu lastakse
silindrist valja heitgaasid, mis wvdljuvad valiséhku vdljalaske-
toru 8 kaudu. Vastavad avad suletakse sisselaskeklapiga 9 ja
valjalaskeklapiga 10. Kumbki klapp on varustatud vedruga 6, mis
surub klapi vastu pesa. Klapid avatakse jaotusvolli sisse- ja valja-
laskenukkidele toetuvate tdukurite 4 poolt, jaotusvoll aga kdita-
takse vantvollilt hammasrataste 1 ja 2 kaudu. Jaotusvolli 3 ham-
masrattal 2 on kaks korda rohkem hambaid kui vantvolli ham- -
masrattal 1, mistottu jaotusvoll poorleb kaks korda aeglasemalt
kui vantvoll. See on vajalik selleks, et klapid avaneksid ainult
iiks kord védntvolli kahe tdaispoorde valtel, mil toimub neljataktilise
mootori tootsikkel.

Mootori toitesiisteemi seadmed varustavad mootorit 6hu ja
kiitusega ja valmistavad ndutava kvaliteediga kiittesegu. Ohu
sissevoolu stisteemi kuuluvad Shupuhastid, éhutorud, sisselaske-
kollektor voi torud ja kahetaktilistes mootorites ka dhukompres-
sorid. Karburaatormootorite kiituse etteande siisteemi kuuluvad:
karburaator, mis valmistab kiittesegu, kiitusefiltrid, kiitusepaak,
kiitusetorustik ja kiitusepump.
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Karburaatormootorite siiiitesiisteemi tlesandeks on toosegu
stiltitamine mootori silindris. Toosegu siilidatakse kiitinla 11 abil,
mille elektroodide vahel tekib tdpselt ettendhtud momendil
elektrisdade. Sddeme saamiseks vajatakse korgepingevoolu, mida
toodavad spetsiaalsed seadmed, nditeks magneetod.

Olitussiisteemi iilesandeks on 6li andmine detailide t66pinda-
dele, et vahendada nendevahelist hoordumist, ja nende teatav
jahutamine. Oli kannab detailidevahelistest piludest dra kulumi-
sel tekkinud metalliosakesed. Olitussiisteem koosneb mootori kar-
teri 20 allossa paigutatud oOlipumbast 21, filtritest, reduktsioon-
klappidest, olitorudest, kontroll- ja signaalseadmetest ning oli-
radiaatorist.

Jahutussiisteemi {ilesandeks on mootori kuumenevate detai-
lide jahutamine. Kirjeldatavates mootorites jahutatakse seesmised
tugevasti kuumenevad detailid veega (v6i mittekiilmuva vedeli-
kuga) voi 6liga. Silindrit 12 ja plokikaant 13 jahutatakse veesar-
kides 14 tsirkuleeriva vedelikuga. Veepump pumpab plokikaanes
kuumenenud vedeliku radiaatorisse, kust jahutatud vedelik 1aheb
silindrite jahutussarki tagasi. Et soodustada vedeliku jahtumist,
juhitakse ventileatori poolt tekitatud 6huvool ldbi radiaatori. Ven-
tilaator ja veepump kditatakse mootori vantvollilt.

Karburaatormootorite t66tamine

Joonisel 137 on toodud neljataktilise karburaatormootori too-
tamise skeem. Erinevalt diiselmootorist tdidetakse karburaator-
mootori silinder (joon. 137, a) mitte 6huga, vaid 6hu ja karburaa-
toris pihustatud ja aurustunud kiituse seguga, mida nimetatakse
kiitteseguks, selle segu jaakgaasidega silindris aga tooseguks.

Kolvi liikumisel tiles surutakse toosegu kokku (joon. 137, b)
kuni rohuni, mis on tunduvalt vaiksem kui diiselmootoris, et val-
tida isestittimist ja kiituse detonatsiooni. Kokkusurutud t6ésegu
rohk oleneb surveastmest ega iileta kirjeldatavate karburaator-
mootorite juures 10 kG/cm?

Toosegu kokkusurumise 16pul tekitatakse siititekiitinla elekt-
roodide vahel sdade, mis siititab segu (joon. 137, c). ToOsegu ei
siitti korraga, vaid leegi levikuks kulub méningane aeg. Tavali-
selt siiidatakse segu ennetusega, s. t. enne kolvi joudmist lle-
misse surnud seisu (i. s. s.).

Gaaside survel liigub kolb alla, sooritades tookaigu. Tookdigu
16pul avaneb valjalaskeklapp, et lasta heitgaasid silindrist valja
{joon. 137,d). Kolvi edasisel liikumisel {iilemisse surnud seisu
(. s. s.) surutakse heitgaasid silindrist vdlja.

Neljataktilise karburaatormootori tootsiikkel erineb diisel-
mootori tootsiiklist jargmiselt:

1) kiittesegu moodustatakse mitte silindris, vaid karburaato-
ris; silindrisse imetakse mitte varske ohk, vaid kiittesegu;
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Joon. 137. Neljataktilise karburaatormootori téGtamissl:eem:

a — kiittesegu sisselase, b — kiittesegu kokkusurumine, ¢ — stitita-
mine, d — heitgaaside viljalase silindrist
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2) téosegu kokkusurumise aste ei ole korge;

3) kokkusurutud segu siitidatakse elektrisademega sund-
korras.

Mitmesugused tooprotsessid pohjustavad nende mootorite
konstruktiivseid erinevusi. Nditeks diiselmootoris peab 6hu rohk
olema suur, et kindlalt toimuks kiituse isesiittimine; karburaator-
mootoris ei tohi aga toosegu kokkusurumine millalgi tekitada
kiituse isestittimist v6i detonatsiooni.

Karburaatormootorid on vdga tundlikud stilitemomendi suh-
tes. Mootori igale tooreziimile nii poorete arvu kui ka koormuse
jargi vastab oma koéige kasulikum eelsiiiitenurk.

Kui toosegu stiidatakse liiga vara, siis saavutab rohk silindris
suurima vaartuse enne, kui kolb on joudnud {ilemisse surnud
seisu, ja gaasid pidurdavad kolvi liikumist, sooritamata kasulikku
tood. Seejuures tekib mootoris detonatsioon.

Kui toosegu sttidatakse liiga hilja, vdheneb réhk silindris ja
saavutab suurima vadrtuse pdrast seda, kui kolb on juba laskunud
tlemisest surnud seisust allapoole ja suurendab poOlemiskambri
mahtu. Sel juhul pdleb toosegu aeglaselt, silindriseinad neelavad
palju soojust, keskmine rohk langeb tunduvalt, osa polevat ja
pdlemata kiitust paisatakse vdljalasketorusse ja pdleb seal ara.
Seetottu on valjalasketoru tilekuumenemine hilise silite tunnu-
seks.

Kahelaktiline karburaatormootor v6ib tootada mitmesuguste
skeemide jargi. Laialdaselt on levinud karteri labipuhumisega
kahetaktilised mootorid. Sellise mootori to6tamise skeem on kuju-
tatud joonisel 138. Selle skeemi jargi tootab kadivitusmootor
[TA-10M.

Mootori TTA-10M ldabipuhumiseks kasutatakse vantvoélli kar-
terit, mis on ehitatud hermeetilisena ja voimalikult vaikese ma-
huga. Kolvi liikumisel karteris suureneb vo6i vaheneb ruumi maht
samuti nagu silindris. Seejuures toimub imemine ja kiittesegu
esialgne kokkusurumine, mis on vajalik labipuhumiseks ja silindri
tditmiseks. :

Karteri labipuhumisega kahetaktilise karburaatormootori t60-
tamine toimub jdrgmiselt.

Kolvi asumisel alumises surnud seisus (joon. 138, a) puhu-
takse silinder ldbi t66seguga, mida kolb karteris kokku surub ja
sellest vdlja toukab. Segu suundub karterist silindrisse kahe
kanali 1 kaudu, tougates heitgaasid vdljalaskeava kaudu vélja-
lasketorusse. Osa to0segust laheb labipuhumisel koos heitgaasi-
dega silindrist valja.

Heitgaaside mitietdielik eemaldamine silindrist ja toosegu
osaline kaasaviimine labipuhumisel on kahetaktilise mootori olu-
listeks puudusteks. Seet6ttu vajab kahetaktiline mootor rohkem
kiitust kui sama silindrite mahuga neljataktiline mootor.
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3 — valjal
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1 — sisselaskekanal,
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sisselaskeava,
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Liikumisel iilemise surnud seisu suunas suleb kolb esialgu labi-
puhumisava ja seejdrel vdljalaskeava ning hakkab silindris olevat
toosegu kokku suruma. Samal ajal tekib karteris horendus, sest
ava 4 on kolvi poolt suletud. Karburaatoris 5 moodustatud kiitte-
segu sisselaskmine karterisse algab siis, kui avaneb sisselaskeava
(joon. 138, b). .

Enne kui kolb jouab tlemisse surnud seisu, tekib siiite-
kiitinla 6 elektroodide vahel sdde, mis siilitab survekambris oleva
toosegu (joon. 138, c).

Ulemisest surnud seisust kuni alumise surnud seisuni liigub
kolb paisuvate gaaside méjul, sooritades tootakti. Tootakti algul
katab kolb kinni karteri sisselaskeava 4, kiittesegu sisenemine kar-
terisse katkeb ja algab selle kokkusurumine.

Heitgaaside valjalase (joon. 138, d) algab siis, kui kolb avab
Valjalaskeava 3, mis asub labipuhumisavadest kérgemal. Edasilii-
kumisel avab kolb ldbipuhumisavad ja algab silindri ldbipuhu-
mine.

Seega toimub to6tsliikkel véantvolli ihe poodrde valtel, kusjuu-
res kolb teeb kaks kaiku — kaks takti.

Esimesel taktil toimub silindri lébipuhumine, mil ta vabaneb
heitgaasidest ja tditub tooseguga. Sellele jargneb toosegu kokku-
surumine ja stiitamine. Liikudes iiles, surub kolb t60segu silindris

 kokku ja samal ajal imeb karterisse kiittesegu karburaatorist.

Teisel taktil toimub toockaik, mille 16pul lastakse heitgaasid
silindrist vélja ja algab kiittesegu sisselase karterist silindrisse.
Tookdigu ajal surutakse kiittesegu esialgu karteris kokku.

Karteri labipuhumisega kahetaktilist mootorit 6litatakse ben-
siini hulka kallatud 6liga, kusjuures 06li ja bensiini mahuline suhe
on 1:15 — 1:20. OIli on bensiinist raskem, mistottu ta ei aurustu
karburaatoris, vaid peenelt pihustatud kujul satub karterisse, kus
sadestub detailidele ja valgub seejarel laagritesse. Osa 6list poleb
koos kiitteseguga silindris dara, mistottu karteri labipuhumisega
kahetaktilised mootorid vajavad rohkem 6li kui neljataktilised.
Kui lisada bensiinile liiga palju 6li, koguneb silindri peegelpin-
nale palju tahma, mis péhjustab enneaegset siittimist, detonat-
siooni, mootori tulekuumenemist, kolvirongaste koksistumist,
silindri, kolvi jne. kiiret kulumist.

Karteri labipuhumisega kahetaktiline mootor on lihtsa ehitu-
sega. Klapimehhanism on tema juures asendatud silindri seintesse
tehtud avadega ja silindri ning karteri seintes olevate kana-
litega. Kui karter ei ole hermeetiline, toimub vdlisdhu sisse-
imemine ja toosegu lahjenemine, mis rikub mootori normaalset
tootamist.

Kahetaktilise mootori soojuspinge on suurem kui neljatakti-
lisel. See raskendab jahutuse kujundamist ja sunnib kasutama
vaiksemat surveastet kui neljataktilistel mootoritel.

Segu moodustamise isedarasuste ja labipuhumise siisteemi tottu
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Joen. 139. Lihtsaima kar-
buraatori skeem:

1 — ohutoru, 2 — diiiis, 3 —
pihusti, 4 — difuusor, 5 —
seguklapp, 6 — sisselaske-
toru, 7 — sisselaskeklapp,
8 — mootori silinder, 9 —
bensiinitoru (henduskoht,
10 — ndelklapp, 11 — ujuki
Sarniiri telg, 12 — ujuk, 13
— ujukikamber

UAHATRARARAAURRA TRV

AR

tootab kahetaktiline mootor vaikestel pooretel halvasti ja kdivitub
raskemalt kui neljataktiline.

Karburaatormootori silindris podletatakse karburaatoris  val-
mistatud bensiini ja 6hu segu.

Tavaliselt kestab segu p6lemine karburaatormootorites 1/300—
—1/400 sekundit. Et véimaldada sellist kiiret pdlemist, peab segu
olema vastavalt valmistatud. Kiirelt v6ivad pdleda ainult peenelt
pihustatud bensiin ja selle aurud, mis on kindlas vahekorras hoo-
likalt 6huga segatud.

Bensiin pihustatakse ja aurustatakse karburaatoris hoolikalt
ja segatakse ettendhtud vahekorras ohuga. Pdleva bensiini-6hu-
segu valmistamist nimetatakse karburatsiooniks. !

Kaasaegsed karburaatorid tootavad ejektori (pulverisaatori)
printsiibil. Kiire 6huvool segukambris tekitab pihusti ava juures
hoérenduse, mille m6jul pihustist voolab valja kitus. Valjuv kiitus
(bensiin) pihustatakse kiiresti liikuvas 6huvoolus ja tihtlasi bensiin
aurustub. Pihusti ots on asetatud segukambri ahendatud ossa —
difuusorisse ehk segukoonusesse.

Joonisel 139 on loodud elementaarkarburaatori skeem, mis
koosneb jargmistest osadest: ujukikambrist 13 koos ujukiga 12 ja
noelklapiga 10; segukambrist, mille moodustab ruum segukoonuse
(difuusori) 4 suudmest kuni seguklapini 5; diitisist 2 koos pihus-
tiga 3, mis doseerivad ja pihustavad bensiini. Diiis kujutab
endast messingkorki, milles on kalibreeritud ava, mis laseb labi
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ettendhtud hulga kitust kindla koosseisuga kiittesegu saamiseks.
Pihusti kujutab endast lahtise otsaga messingtoru.

Segukoonus 4 kujutab endast kitsast suuet, mis sujuvalt laie-
neb nii iiles kui ka alla. Selle lilesandeks on kiirendada 6huvoolu
pihusti 3 juures. Poorates seguklappi 5, muudetakse silindrisse
mineva kiittesegu hulka. Ohk ldheb karburaatorisse 6hu tihendus-
toru 1 kaudu.

Karburatsiooni tilesandeks on kiituse pihustamine, pihustatud
kiituse segamine ohuga (kiittesegu valmistamine) ja pihustatud
kiituse aurustamine. é

Sisselasketakti ajal liigub kolb alla. Selle tagajarjel tekib
mootori silindris 8 horendus, s. t. gaaside alaréhk.

Sisselaskeklapi 7 poolt avatud ava kaudu kantakse horendus
silindrist sisselasketoru 6 moodda iile karburaatorisse. Seetéottu
tungib vdlisohk karburaatorisse. Suurima kiiruse omandab oOhu-
vool segukoonuses, kus rohk vaheneb veelgi rohkem (hérendus
suureneb).

Hiittesegu

I

f
i

Kuttese

Joon. 140. Karburaator:

a — ilesvoolukarburaator, b — allavoolukarburaator, ¢ — horisontaalvoolukarbu-
raator; 1 — difuusor, 2 — seguklapp, 3 — segukamber 4 — ujukikamber, 5 — pea-
pihusti g
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Selle tagajarjel on kiitus ujukikambris ja pihustis erinevates .
tingimustes. Ujukikambris piisib atmosfaarirohk (védliséhurdohkj,
pihusti ava juures aga on rohk atmosfdaarirohust palju madalam.
Tahendatud réohkude vahe t6ttu valjub kiitus pihustist joana, mis
pihustatakse segukambris suure kiirusega liikuva 6huvoolu poolt
peenteks piisakesteks. Edasisel liikkumisel vdhenevad kiitusepiisad
veelgi, osall aurustuvad ja, segunedes ohuga, moodustavad kitte-
segu.

Mootori sisselasketoruga thendatud karburaatori segukamb-
risse juhitakse wvalisohk, mis on 6hupuhastis tolmust puhastatud.’

Vastavalt 6hu ja kiittesegu liikumissuunale segukambris eris-
tatakse tlesvoolu- (joon. 140, @), allavoolu- (joon. 140, b) ja
horisontaalvoolu- (joon. 140,c) karburaatoreid. Mootorites I1-46
kasutatakse tlesvoolu-karburaatoreid, mootorites ITA-10M aga
allavoolukarburaatoreid.

Segu koostise reguleerimiseks (kompenseerimiseks) kasuta-
takse mitmesuguseid viise. Kaivitusmootorile T1A-10M asetatavas
karburaatoris K-13 (joon. 141) kasutatakse segu kompenseerimi-
seks kiituse pneumaatilist pidurdamist.

Horenduse mojul segukambris 3 langeb Kkiirelt kutuse tase
peadiitisi 12 pihustis 14, sest ringkaevu 11 réhk voérdub vilishu
rohuga. Kui bensiini tase kaevus alaneb kuni avadeni 13, tungib
ohk nende kaudu pihustisse ja horendus diilisi ava juures vahe-
neb. Horenduse suurenemine seguruumis suurendab &huvoolu
avade 13 kaudu, mis pidurdab kiituse vdljumist pihustist. Avade
13 1abimo6ot on valitud nii, et nende kaudu labib kindel kogus

Joon. 141. Mootori TTA-10M karburaatori K-13 pohimotieline skeem:

1 — seguklapp, 2 — viljumisava, 3 — segukamber, 4 — kanal, 5 — diilis, 6 — Kkruvi,
7 — uputusnupp, 8 — ndelklapp, 9 — ujukikamber, 10 — ujuk, 11 — ringkaev, 12 —
peadiilis, 13 — ava, 14 — pihusti
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ohku, kiittesegu koosseis aga jadb koormuse muutumisel piisi-
vaks.

Dilsist 12 ja pihustist 14 koosnev peadoseerimisseade ei taga
mootori kerget kdivitamist ega stabiilset t66tamist tithikaigul, mil
noutakse kiittesegu tunduvat rikastumist seoses sellega, et suur
hulk bensiini sadestub sisselasketoru ja silindrite kiilmadele sein-
tele. Tootamisel tihikaigul lahjendub silindrisse minev kiitte-
cegu lootalud jaakgaasidega.

Kdivitamisel ja tiihikdigul antakse kiitus tavaliselt tiihikaigu
susteemi kaudu, mille hulka kuulub diids 5 ja kruvi 6, mis regu-
leerib ohupddsu kanalisse 4.

Seguklapi 1 ees seguruumi 3 seinas on tithikaigu kanali val-
jumisava 2. Tootamisel tiihikdigul seguklapp 1 peaaegu suletakse
ja labiv 6hk lahjendab avast 2 vdljuva rikka kittesegu.

Seguklapi . jarkjdrgulisel avamisel vdheneb ava 2 juures
horendus ja hakkab tootama peadoseerimisseade. Sel viisil toi-
mub karburaatori to6tamisel sujuv tlleminek tiihikdigusilisteemilt
tootamisele peadoseerimisseadmega. Kui seguklapp on kiillalda-
selt avatud, lakkab tiihikaiguslisteem tootamast; tootab ainult
peadoseerimisseadis.

Kiilma mootori kdivitamisel tuleb suurendada kiituse hulka
segus. Selleks otstarbeks on karburaatoris K-13 ujuki uputus-
nupp 7.

Kui sérmega vajutatakse uputusnupule, surutakse ujuk alla.
Seejuures avaneb noelklapp 8 ja bensiini tase ujukikambris tou-
seb, diitisi 12 ja pihusti 14 kaudu vdljuv bensiinikogus suureneb.

Segu kompenseerimist valjuva kiituse pidurdamisega ja 6hu-
hulga suurendamisega segus kasutatakse mootorite KAM-46 (100)
kdivitusmootori I'T-46 karburaatoris K-25I' (joon. 142).

Kdivitamise kergendamiseks kasutatakse koikides karburaato-
rites 6huklappe, mis suletakse selleks, et Kkiittesegu rikastada
mootori kdivitamise ajaks.

Ujukikambri ehitus on ndidatud ka joonisel 135. Ujuk 10,
pluudes tousta ujukikambris 9 asuvale bensiini pinnale, téstab tiles
noelklapi 8 ja katkestab seega bensiini andmise kambrisse. Ben-
siinitaseme alanemisega laskuvad ujuk ja koos sellega ka ndel-
klapp alla. Seega liigub ujuk mootori tootamisel vastavalt kiituse
tasemele ules-alla ja hoiab seda karburaatoris ettendahtud piirides.

Kuivord héasti suudab ujuk hoida bensiini ettendhtud taset
karburaatoris, sellest soltub mootori t66 6konoomsus. On ben-
siinitase liiga korge, sisaldab kiittesegu rohkem kiitust kui vaja,
on tase liiga madal, jaab kittesegu lahjaks. Md&lemal ]uhul langeb
mootori vommsus ja kiitusekulu suureneb.

Kiitusetaseme koikumine ujukikambris pohjustab 6huréhu
muutumist kambris. Seetdttu peab ujukikamber olema alatises
ihenduses valisdhuga.

-Vadlisdhuga iihendamise viisi poolest on ujukikambrid tasa-
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Joon. 142. Karbuiaatori K-25T skeem:

1 — seguklapp, 2 — segukamber, 3 — seguklapi korpus, 4 — soojusisolatsioon, 5 —
ohuklapp, 6 — dhuklapi lisaklapp, 7 — dhuklapi korpus, 8 — pihusti, 9 — pihusti
ohuava, 10 — o6hukanal, 11 — tiihikdigu kiitusediilis, 12 — peasiisteemi ohudiiiis,
13 — kanal, mis lihendab ujukikambrit karburaatori iihendustoruga, 14 — filtri vilja-
laskeava kork, 15 — filter, 16 — filtri korpus, 17 — ndelklapp, 18 — ujukikamber,
19 — ujuk, 20 — peadiilis, 21 — kompensatsioonitoru, 22 — kompensatsioonitoru Shu-
avad, 23 — kompensatsioonikaev, 24 — tiihikdigukanal, 25 — tiihikdigu reguleerimis-
kruvi, 26 ja 27 — difuusorid, 28 — etteandepump, 29 — etteandepumba kolb, 30 —
tagasilodgiklapp, 31 — iilevooluklapp, 32 — etteandepumba diiilis-pihusti, 33 — kanal

kaalustamata (karburaator K-13) v6i tasakaalustatud (karburaator
K-25T'). Tasakaalustamata ujukikamber on itihendatud véliséhuga
kaane ava kaudu vahetult. Tasakaalustatud ujukikamber on spet-
siaalse kanali abil tihendatud karburaatori 6hutoruga. Seetéttu
padseb 6hk kambrisse ainult 6hufiltri kaudu.

Sellise viisi kasutamisel satub ujukikambrisse vahem mustust,
kittesegu kvaliteet aga ei soltu ohufiltri takistuse suurusest ja
karburaator to6tab normaalselt isegi juhul, kui filter on tugevasti
mustunud.

Mootoritel I1-46 ja ITA-10M on lihtne toiteslisteem. Bensiin
padseb karburaatorisse kiitusepaagist isevoolu teel, sest paak on
asetatud karburaatorist korgemale. Paagi ja karburaatori vahele
on asetatud filter-sadesti, milles bensiin vabaneb mehaanilistest
lisanditest ja veest. Toru paagist karburaatorisse on varustatud
kraaniga, mis v6imaldab katkestada kiituse andmist filter-sades-
tisse ja karburaatorisse. .
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Karburaatorisse minev valisdohk puhastatakse dhupuhastis tol-
must. Ohupuhasti on asetatud karburaatori sissevoolutorule.

Mootorites IT-46 ja TIA-10M siitidatakse kiittesegu magneetos
toodetava elektrivooluga. Magneeto koosneb madalpingegeneraa-
torist, pinget korgendavast transformaatorist (induktsioonpoolist)
koos katkesti ja kdrgepingevoolujagajaga.

Joonisel 143 on toodud magneeto skeem. Erikujuline pisiv-
magnet 3 poorleb transformaatori siidamiku kingade wvahel. Pilu
kingade ja magneti vahel on 6ige vdike (0,03—0,04 mm), mistottu
magnetvoo ldbimise takistus magneti poolustest kingadeni ja
tagasi on vaike.

Transformaatori stidamikule 2 on mahitud primaarmadhis, mille
iiks ots on iihendatud stidamikuga (mass) ja teine ots — primaar-
mahiseie méhitud sekundaarmdhisega. Magnetvoo labimisel trans-
formaatori kingast tekib primaarmaéhises elektrivool, mille suund
ja tugevus soltuvad siidamikku labiva magnetvoo suunast ja tuge-
vusest.

Magneti 3 ithe po6orde vialtel muudab magnetvoog kaks korda
suunda ja kaks korda saavutab suurima tugevuse. Vastavalt kadu-
misele vOi tekkimisele vaheneb vO6i suureneb magnetvoo tugevus
jark-jargult. Rangelt jargib neid muutusi transformaatori primaar-
mahises indutseeruv vool. Kui elektrivool ldbib primaarmahist,
tekib tema tmber magnetvali, mis muutub vastavalt voolu muu-
tumisele.

Primaarmahise iimber pulseeruvad magnetjoujooned ldikuvad
sekundaarmdhise keerdudega, indutseerides nendes korgepinge-
lise vahelduvvoolu.

Et saada suitekiilinla elektroodide vahel kiillaldase tugevu-
sega sadet, on vaja katkestada transformaatori primaarmahise
vool momendil, mil see on saavutanud maksimaalse tugevuse.
Selleks liilitatakse primaarméhise vooluringi katkesti 10 (joon. 144).

Joon. 143. Poorleva magnetiga magneeto skeem:

a — magnetvoog transformaatori stidamikus on suunatud vasakult paremale, b —
magnetvoog transformaatori siidamikus puudub, ¢ — magnetvoog transformaatori
stidamikus on suunatud paremalt vasakule; 1 — Kking, 2 — siidamik, 3 — magnet
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Joon. 144. Magneeto toGtamisskeem: Joon. 145. Siiiitekiiiinal:

1 — poorlev magnet, 2 — transformaatori siida- 1, 4 — elektroodid, 2 —
miku Kkingad, 3 — primaarméhis, 4 — transfor- korpus, 3 — isolaator
maatori stidamik, 5 — sekundaarmihis, 6 — voo-

luvéotja, 7 — jagaja rootor, 8 — siisikontakt, 9 —

magneeto liiliti, 10 — katkesti, 11 — Kkatkesti

nukk, 12 — kondensaator

Kui magneti 1 poolused on joudnud skeemil ndidatud asen-
disse ja kogu magnetvoog ldbib kingi 2 ja transformaatori siida-
mikku, lahutatakse kontaktid, ja vool primaarmdhises 3, mis on
joudnud maksimaalse tugevuseni, katkeb jdrsult. Samal ajal tekib
sekundaarmadhises 5 maksimaalne elektromotoorne joud (12 000—
12500 V). :

Kérgepingevool iletab siititekiilinla elektroodide vahelise
takistuse, tekitades siademe, mis siilitab kiittesegu silindris. Kat-
kesti kontaktid avatakse magneti teljele asetatud poorleva nuki 11
poolt.

Korgepingevoo]l kantakse sekundaarmahisest stisikontakti 8
kaudu tle poorleva jagaja rootori 7 lamellile, Skeemil ndidatud
momendil asub lamell vooluvastuvoétja 6 lilkumatu plaadi vastas,
mis on korgepinge juhtme abil Ghendatud neljanda silindri siitite-
kiuiinlaga. Katkesti kontakiide lahutusmomendil 16ikub omainduki-
siooni magnetvdli peale sekundaarmdahise keerdude ka primaar-
mahise keerdudega, tekitades selles omainduktsiooni elektro-
motoorse jou suurusega 300—500 V (ekstravool). Et valtida
katkesti kontaktide vahelist sadelemist, mis rikub nende pindu,
samuti ka sddeme tugevdamiseks siititekiilinlas, |liilitatakse pri-
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maarmahise vooluringi paralleelselt katkesti kontaktidega kon-
densaator 12.

Kui kontaktid lahutuvad, laaditakse kondensaator ekstravoo-
luga, mis annab selle primaarmdhisele. Kuna ekstravool on vastu-
pidine pohivoolule, siis kiirendab ta sitidamiku 4 demagneetimist
ja suurendab sekundaarmadhise 5 pinget

Jagaja rootori 7 poorlemisel satuvad kaks lamelli, mis asuvad
teataval kaugusel leineteisest ja on teineteise suhtes nurga all,
vooluvotjate vastavate plaatide kohale. Rootori péorlemine vas-
tab magneti ja nuki 11 poéorlemisele. Kérgepingevool iiletab ker-
gelt vooluvastuvotja lamelli ja plaadi vahelise Shupilu ning ldaheb
korgepingejuhtme kaudu stilitekiitinla keskelektroodile. Labides
elektroodidevahelist pilu, tekitab vool sddeme, mis siiitab t66-
segu. Edasi kulgeb vool siiiitekiitinla kiilgelektroodi ja mootori
massi kaudu tagasi sekundaarmadhisesse.

Kui voolu normaalne liikumine vooluringis on millegiparast
lakistatud (juhe on kiitinlalt maha voetud, siiltekiiiinla elektroo-
dide vaheline pilu on liiga suur jt.), tekib sekundaarmadhise iso-
latsiooni 1abiléogi oht, mille tagajdrjel magneeto lakkaks toota-
mast. Selle vdltimiseks on magneetos kaitsesadevahe suurusega
12 mm. Selle sddevahe takistus on suurem normaalse sddevahe
takistustest elektroodide vahel, kuid vdiksem transformaatori
sekundaarmadhise isolatsioonitakistusest.

Mootori erakordseks seiskamiseks on magneeto varusta-
tud wvaljalilitusnupuga (liilitiga), mis liihistab primaarmahise
massiga.

Suttekiitinal (joon. 145) on keeratud plokikaande nii, et pole-
miskambrisse ulatuvad ainult elektroodid 1 ja 4.

Siititekiiiinlad erinevad korpuse 2 keerme labimoddu ja kor-
guse, materjali, isolaatori 3 pikkuse ja hodgarvu poolest.

Kiuinalde isolaatorid valmistatakse materjalist, mis omab
korgeid isolatsiooniomadusi, kuumakindlust, soojusjuhtivust ja
tugevust. Vdikese soojusjuhtivusega kiitinlaid nimetatakse kuu-
madeks kiitinaldeks, suure soojusjuhtivusega aga — kiilmadeks.
Kitlnla soojusjuhtivus on séltuv tema konstruktsioonist, nagu
silindrisse ulatuva isolaatori osa pikkusest, — mida pikem on see
osa, seda kuumem on kiiiinal.

Kui asetada kuum kiilinal suure surveastmega voi ohkjahutu--
sega mootorile, siis kuumeneb selline kiiiinal tle ja voib tekitada
hoogsiitite. Kui aga asetada kiilm kiitinal mootorile, millel ta liiga
vahe kuumeneb, kattub kiitinal kiirelt tahmaga.

Hoo6garv nditab aega, mille méodumisel kiitinal, mis on ase-
tatud spetsiaalsesse katseseadmesse, kutsub esile mootori silindris
toosegu hoogsutle. Mida suurem on hodgarv, seda suurem on
kitinla soojuse tlekanne.

Silindri polemiskambrisse ulatuva siititekiilinla isolaatori osa
temperatuur peab olema kiillalt korge selleks, et see ei tahmuks
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tootamisel. Seega peab kiuitinal olema nii kuum, et sellele sattuvad
oli ja kiituse raskete fraktsioonide osakesed pdéleksid ara, tekita-
mata rasvast koksi ega muid sadestusi.

Mootorid A-54A ja A-40 on varustatud iihesuguste kahetakti-
liste kdivitusmootoritega TTA-10M voimsusega 10 hj (poodrete arvu
juures 3500 p/min).

Mootoritele KAM-46 (100) on asetatud kahesilindriline nelja-
taktiline kaivitusmootor  IT-46 voimsusega 17 hj (poorete arvu
juures 2600 p/min).

Kadivifusmootor IIJ[-10M

Karburaatormootor TIA-10M (joon. 146) on dhesilindriline
kahetaktiline karteri libipuhumisega mootor. Mootor on ette ndh-
tud diiselmootori vantvolli pooramiseks kdivitamisel, mis on vaja-
lik 6hu kokkusurumiseks diiselmootori silindrites, et saada korget
temperatuuri sissepritsitava kiituse siititamiseks. ,

Kdivitusmootor asetatakse diiselmootori hooratta Kkarterile.
Mootori silinder on valatud hallmalmist. Mahavdetavasse ploki-
kaande 18 on paigutatud sfadrilise kujuga pdlemiskamber koos
sttitektitiniaga 16. Plokikaanel on kraan 17 bensiini sissekalla-
miseks mootori kdivitamisel ja silindri labipuhumiseks.

Kaivitusmootori veesark on tihendatud diiselmootori jahutus-
stisteemiga iihendustorude abil. Silinder on tikkpoltide abil kinni-
tatud malmist karterile 6.

Kolb 14 on valatud alumiiniumist. Kolvi peasse on asetatud
kolm kompressiooniréngast 13, mille nihkumist takistavad kolvisse
pressitud tihvtid. Rongaste fikseerimine on vajalik selleks, et ron-
gaste lukud ei riivaks labipuhumisavade servi.

Odnsa kolvisdrme 11 telgnihkumist vilditakse vedruréngaste
abil.

Keps 9 ei ole lahtivoetav. Kepsu lilemisse peasse on pressitud
pronkspuks, mis on kolvisérme laagriks. Alumise pea sisepinnal,
mis on tdpselt toodeldud ja poleeritud, liiguvad kahte ritta ase-
tatud rullid. :

Kokkupandav vantvoll poorleb rull-laagritel. Vantvolli posed
moodustavad thise terviku vastukaaludega. Poskedesse on pressi-
tud vanda 66nes sorm 5, millel poorleb kepsulaager.

Vantvolli otsale on kinnitatud hooratas 7, mille soonde ase-
tatakse mootori kdivitamise noor. Volli teisele otsale on kinnitatud
hammasrattaga 2 alalises hambumises olev-hammasratas 3. Ham-
masratas 2 poorleb teljele 1 asetatud kahel kuullaagril. Hammas-
ratas 2 paneb poodrlema kdivitusseadise. Hammasrattaga 2 ham-
bub samuti poorete arvu regulaatori ajami hammasratas ja mag-
neeto ajami hammasratas.
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Joon. 146. Kaivitusmootor I'TA-10M:
1 — vahehammasratta telg, 2 — vahehammasratas,

hammasratas, 4 — vantvolli posk, 5 — vdanda sorm,
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3 — vantvolli
6 — karter, 7 —

hooratas, 8§ — vantvolli tagumine pooltelg, 9 — keps, 10 — vantvolli
eesmine pooltelg, 11 — kolvisorm, 12 — silinder, 13 — kompressiooni-
rongas, 14 — kolb, 15 — kiilinla juhe, 16 — siilitekiitinal, 17 — Kkraan,
18 — plokikaas, 19 — karburaator, 20 — magneeto, 21 — regulaator

Mootorile on asetatud poorete arvu kuulregulaator (joon. 147),
mis suleb karburaatori seguklapi, kui mootori volli poorete arv

fouseb tile 3500 minutis.

Kolm regulaatori kuulvihti, mis asuvad vedava puksi 6 pesa-
des, ptitavad tsentrifugaaljbudude mojul nihkuda pdéorlemistel-
jelt valjapoole. Kuulide nihkumist takistab volli 1 otsale ase-
tatud liikuv pesa 9. Pesa on surutud vastu kuule vedru 22 abil,
mis surub hoovale 18. Telje 17 ots vdljub kaanest 14 ja on hoova
25 ja varda abil tihendatud karburaatori seguklapiga.



Vantvolli poorlemisel 3500 pooret minutis hakkab kuulide
tsentrifugaaljoud {liletama vedru 22 joéudu. Kuulid, nihkudes
litkuva pesa 9 kaldpinnal, suruvad selle paremale, sundi-
des hooba 25 poorduma koos teljega ja sulgema karburaatori
seguklapi.

Kui kdivitusmootori véantvoll arendab kiirust 3900-—4000 p/min,
nihkub pesa 9 darmisse parempoolsesse asendisse. Seejuures on
seguklapp suletud niivérd, et mootor saab toéétada ainult tiihi-
kaigul.

Vedru 22 pingust reguleeritakse reguleerimispoldiga 20, mis
seejdarel kinnitatakse kontramutriga 23, splinditakse traadiga ja
selle otsad plommitakse. Keerates polti 20 péripdaeva, vahenda-
takse vedru 22 pingust, kusjuures seguklapp sulgub vaiksema p6o-
rete arvu puhul. Poorates polti vastupdeva, suurendatakse kaivi-
tusmootori vantvolli poorete arvu.

Oli kallatakse regulaatori korpusse korgiga 16 suletava téite-
ava kaudu. Mootori vantmehhanismi ja kolbi 6litatakse 6liga, mis
on lisatud kiitusele; sisseliilitusmehhanismi ajami hammasratast -
olitatakse karteri olivanni paigutatud hammasratta poolt paisa-
tava oliga.

Stititemagneeto M-24 on standardne, vdikegabariitne, iihe-
sademeline, parempoolse poorlemisega, varustatud eelstiitemuh-
viga ja kinnitusdarikuga. Erinevalt mitmesdademelisest magneetost
puudub magneetol M-24 kérgepingevoolu jagaja.

Mootori vantvolli iihe poorde viltel teeb ka magneeto ankur
ithe poorde. Sama aja jooksul lahutab katkesti primaarvooluringi
kontaktid. Vastavalt sellele indutseeritakse transformaatori
sekundaarvooluringis korgepingevool. Vool tekitab sideme stiite-
kitnla elektroodide vahel. Siititekiitinal on alati sisse lilitatud
transformaatori sekundaarvooluringi. Mootorile on asetatud mitte-
lahtivoetav stititekiitinal.

Kédivitusmootori tilekandemehhanism (joon. 148) kditatakse
vahehammasrattalt, mis on alalises hambumises hammasrattaga 4
Hammasratas 4 on monteeritud ajamivéllile 6 kahele kuullaagrile
ja voib poorelda séltumata vollist. :

Hammasratta 4 ddarikule on poltidega kinnitatud trummel 3
koos kuiva hoordsiduri vedavate ketastega. Siduri veetavad ket-
tad asuvad ajamivolli nuutotsal; veetavad ja vedavad kettad on
vedrudega kokku surutud ja kannavad poodrlemise kdivitusmooto-
rilt ule ajamivollile 6.

Hoordsidur lilitatakse valja kdepidemega 1, mis poorab volli,
millel asub surveketas 16. Viimane toetub surveseibi 17 kaldnuk-
kidele. Kdepideme pooramisel suruvad need nukid kdepideme
volli paremale. V61l surub kuuli kaudu tihvtile 15, mis on tihen-
datud siduri survekettaga ja sunnib siduri veetavat peaketast nih-
kuma paremale ja vabastama kettad vedrude survest. Seega luli-
tatakse tilekanne kdivitusmootorilt ajamivollile valja.
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Et siduri poorlevaid detaile kiirelt seisata, kasutatakse klots-
pidurit. Silindrilise pinnaga klotsidel on friktsioonkatted. Klotsid
haaravad piduritrumlit, mis on valmistatud koos esimese veetava
survekettaga.

Piduriklotsid on pingutatud kahe vedruga, seet6ttu, kui sidur
on valja lilitatud, mil ketta 16 valjaldiked asuvad piduriklotside
survenukkide vastas, pidurdavad klotsid piduriketta. Kui kaepidet
siduri valjaliilitamisel péorata, eemaldab ketas 16 piduriklotsid ja
vabastab siduri veetavad detailid.

Ajamivoll poorleb kahes kuullaagris. Volli parempoolsele
konsoolotsale on asetatud hammasratas 8, mida vo6ib nuutidel
nihutada.

Hammasratas 8 sidestatakse diisli hooratta hammasvooga 11
kdepideme 10 pooramisega, kui kaivitusmootor tootab ja kui
hoordsidur on vadlja lilitatud. Kéepideme teljele on asetatud sise-
hoob, mis kdepideme pooéramisel nihutab hammasratast 8. Vii-
mane on poltide abik tthendatud vihtide hoidjaga, millele on pai-
gutatud lahutusmehhanismi vihid 9. Kui hammasratas 8 on taieli-
kult hambunud hooratta hammasvédga, hambuvad vihtide 9 ham-
bad juhtpuksi ddrisega ja hoiavad kogu mehhanismi darmises
vasakus asendis. Seejarel lilitatakse kdepidemega 1 hoéordsidur
sujuvalt sisse ja kdivitusmootor hakkab péérama diisli vantvalli.

Kaivitusmootori vantvélli poorlemiskiirusel 3500 p/min poor-
leb diiselmootori voll kiirusega 250 p/min. Niipea kui diiselmoo-
toris tekivad siittimised ja ta hakkab tootama pooretel iile
250 p/min, péorduvad vihid tsentrifugaaljdudude méjul oma tel-
gedel, suruvad pdikvedru kokku ja vdljuvad hambumisest juht-
puksi adrisega. Seejuures lahutavad vedrud 7 hammasratta 8
hambumisest hooratta hammasvdoga ja viivad mehhanismi tagasi
darmisse parempoolsesse algasendisse.

Kaivitusmoofor I1-46

I1-46 on kahesilindriline neljataktiline karburaatormootor.
Mootori pikildige on toodud joonisel 149. Kdivitusmootor on kin-
nitatud poltide abil diiselmootori vasakule kiiljele.

Mootori IT-46 plokk-karter koosneb kahest osast — plokist 15
ja karterist 48, mis on iihtlasi 6livanniks. Plokk-karterile on kinni-
tatud jaotushammasrataste karp 8 koos magneetoga 53, poorete
arvu regulaator ja kaivitusvolli kronstein 5. Tagumisele seinale on
kinnitatud hooratta ja siduri karter, millele on kinnitatud reduk-
tor 25 koos liilitusmehhanismiga. Plokikaas 16, mis on {ihine mole-
male silindrile, on kinnitatud plokile tikkpoltidega; kaanes paik-
nevad I'-kujulised pdlemiskambrid.

Kolvid 11 on valatud malmist. Kolm kompressioonirongast ja
iiks 6lirongas on paigutatud kolvi lilemisse ossa. Réngad on vala-
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tud hallmalmist, sirgete lukkudega. Ujuva 00nsa kolvisérme
12 telgnihkumist valdivad korgid 13, mis on asetatud sorme
otstele.

Kepsu 10 saar on I-kujulise ristloikega. Kepsu alumises lahti-
voetavas peas on babiitkattega terasliuad. Kepsulaagri alumisel
kaanel on kopakesed 0li laialipaiskamiseks karteri pohja rennist.
Kepsu iilemisse peasse on pressitud pronkspuks.

Viantvoll 9 on valatud koos vastukaaludega. V6ll- poorieb
kahel kuullaagril 50, mis on asetatud plokk-karteri kiilgseinte
pesadesse. Vo4lli eesmisele otsale on asetatud hammasratas. Hoo-
ratas 17 on segmentliistu ja survemutriga kinnitatud volli tagu-
misele koonilisele otsale. Vantvolli otsa sisse on asetatud rull-
laager 47, millele toetub siduri volli ots.

Hooratas 17 omab seesmist hammasvood, mille abil ta ithen-
datakse siduri 19 vedava kettaga.

Jaotusvdll, mis asetseb mootori vasakpoolsel kiiljel, poorleb
kahes, plokk-karterisse pressitud puksis. Sisse- ja valjalaskenukid
on erineva proliiliga.

Terastoukurid ja nende taldrikud on termiliselt toodeldud
suure kovaduseni. Toukuri ilemisse otsa keeratud reguleeri-
mispolt on kinnitatud kontramutriga. Toukurid on asetatud juht-
kronsteinidesse, mis on kahe poldi abil kinnitatud silindrite
seintele.

Mootoril on alumised, kiilgklapid. Klappide vedrude taldrikud
on kinnitatud klapivarrele lukustuskoonuste abil. Klappide juht-
puksid on pressitud plokk-karterisse.

Mootori esikiiljele asetatud jaotushammasratastel on kald-
hambad.

Kaivitusmootori toitesiisteem koosneb karburaatorist, kiituse-
paagist, dhupuhastist, sisse- ja valjalasketorustikust, bensiinitorust
ja kiituse filtrist-sadestist.

Karburaator K-25I' on vertikaalne, kahe segukambriga, alla-
vooluga. Joonisel 142 on ndidatud karburaatori téotamise skeem
mootori kdivitamisel (seguklapp on kinni). Karburaatori seguklapi
kaudu juhib regulaator mootori poorete arvu.

Mootori kdivitamisel ja tootamisel tiihikdigul, mil regulaatori
valishoob hoitakse riivi abil darmises parempoolses asendis, on
karburaatori seguklapp 1 suletud. Karburaatori segukambris on
hoérendus niivord vaike, et kiitus ei vadlju peapihustist 8. Samal
ajal tekib seguklapi all tugev horendus, mis kandub iile kana-
lisse 24 ja kompensatsioonikaevu 23, pohjustades kiituse taseme
tousu. Seejuures seguneb kiitus Shudiitisist 12 tuleva dhuga. Moo-
dustunud emulsioon lahjendub reguleerimiskruvi alt tlemise ava
kaudu tuleva ohuga ja vdljub seguklapi alt tuhlkalgu siisteemi
valjumisava kaudu sisselasketorustikku.

Mootorisse mineva seguhulga reguleerimiseks kasutatakse
kruvi 25.
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Tdiendavalt rikastatakse segu ohuklapi 5 abil, mis kiilma
mootori kaivitamise ajaks suletakse.

Ohuklapi kestev sulgemine v6ib pdhjustada- sisselasketorus-
tiku tileujutamist bensiiniga («toorega»), mis raskendab mootori
kdivitamist. Uhtlasi uhutakse silindriseintelt maha 8li, mille taga-
jarjel halveneb kompressioon. Olikile puudumine aga pd&hjustab
mootori kiiret kulumist.

Kiituse liigse imemise valtimiseks on Shuklapil klapp 6, mis
avaneb automaatselt, kui dhuklapi all tekib tugev hoérendus.

Vastavalt seguklapi jarkjargulisele avamisele tleminekul
tihikdigult tookdigule koormuse all, vdaheneb kanalis 24 hoéren-
dus. Segukambris aga suureneb seejuures horendus sel maaral, et
peadiitisi pihustist 8 hakkab tulema kiitust, mis pihustatakse esi-
algu sisemises difuusoris 27 ja seejarel peadifuusoris 26. Tiihi-
kdigususteemi kaudu hakkab tulema vahem kiittesegu.

Seguklapi avamisega suureneb hérendus ja pihustist tuleb
rohkem kiitust. Peadiitsi 20 aval on kindel 1abimd6t, mistottu selle
kaudu valjub alati iithel ja samal hulgal kiitust. Seet6ttu héren-
duse suurenemisega suureneb ka kiitusekulu kompensatsioonikae-
vust 23 ja kiituse tase selles ning kompensatsioonitorus alaneb.
Torus avanevad iilemised 6huavad. Nendest 1dbiv 6hk segatakse
kiitusega.

Ohk tuleb kanalist 10 dhudiiiisi 12 kaudu, moodustades emul-
siooni. Emulsioon ldbib pihustit; ava 9 kaudu seguneb temaga veel
ohk.

Kiituse peadiiiisi ja dhudiiiisi avade suurused valitakse nii, et
mootori mitmesugustel téoreziimidel pisiks karburaatori poolt
valmistatud kittesegu vajalik koosseis.

Ujukikambrisse antav kiitus labib néelklappi 17, mis regu-
leerib bensiini hulka karburaatoris. Karburaatori korpusesse on
asetatud pump bensiini pumpamiseks sisselasketorusse, mis ker-
gendab mootori kdivitamist kiilmal ajal.

Ohupuhasti 17 (vt. joon. 111) on kombineeritud tiitipi. Puhasti
on kinnitatud karburaatori 6hutorule vastava tihendustoru kaudu.
Ohupuhastisse on asetatud &li-tolmupiiidja ja 6liga immutatayv
vorkfilter. :

Vasakpoolse pooriemisega magneeto M-47b (vt. ‘joon. 149
p. 53) aariku abil kinnitatud mootori ette ja kditatakse jaotus-
hammasratastelt.

Joonisel 150 on toodud magneeto M-47B5. Magneeto koosneb
korpusest 19 koos pooluskingadega 17, rootorist 1, transformaa-
torist 16, katkestist, jagajast ja eelslilite automaadist.

Valjaliiliti juhtme {ihendamise klemm on asetatud magneeto
korpuse kiiljele.

Rootor 1 paikneb kuullaagritel 2 ja 20 magneeto korpuses

Transformaator 16 koosneb siidamikust 15 ja kahest mahisest.
Transformaatori otste kaitseks on getinakspdsed, millele kinni-
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tatud thendusliistule on vilja toodud primaar- ja sekundaar-
mahise otsad. Primaarmdhise teine ots on joodetud siidamiku
soonde. Sekundaarmadhise teine ots on joodetud jagaja elektroo-
dile. Primaar- ja sekundaarmdhis on tihendatud kondensaatoriga
ja magneeto katkestiga. Katkesti koosneb kettast- koos kon-
taktidega, mida lahutatakse poorleva nuki abil. Katkesti kon-
taktide vaheline pilu on 0,25—0,35 mm, mis reguleerltakse kruvi
29 abil. ‘

Jagaja koosneb kolmest, magneeto kaanele asetatud siisielekt-
roodist ja katkesti nukile kinnitatud rootorist koos kontaktidega.

Transformaatori sekundaarmédhise {iiks ots on tihendatud
jagaja keskelektroodiga. Kaks kiilgelektroodi on iihendatud wvalis-
klemmidega, mis korgepinge juhtmete abil iihendatakse siiiite-
kiilinaldega. Poorlev rootor tihendab keskelektroodi jargemoéoda
kiilgelektroodidega.

Tsentrifugaaltiilipi eelsiilitemuhv on asetatud magneeto roo-
tori volli- 21 eesmisele otsale ja on ette ndhtud siiitemomendi
automaatseks muutmiseks piirides 8—18° enne véantvolli jdudmist
ulemisse surnud seisu. VOlli teise otsa on asetatud katkesti
nukk 4.

Muhvi veetavad ja vedavad osad vdivad péorduda teineteise
suhtes vihtide tsentrifugaaljou mojul, tiletades vedru pingust.
Magneeto ajami pide kinnitatakse kahe neediga muhvi eesmisele
otsale. Uks neetidest on varvitud. Selle jargi reguleeritakse siiiite-
momenti. Magneeto katkesti kontaktid peavad avanema momen-
dil, mil varvitud neet asub llemises asendis.

Kui tarbijate ndoudmisel asetatakse diiselmootori sisselaske-
torusse ohueelsoojendi, siis asetatakse kdivitusmootorile mag-
neeto M-476 asemel magneeto M-10A, mille skeem on toodud
joonisel 151.

Oli kallatakse mootorisse jaotushammasrataste karbil asuva
taitetoru kaudu. Oli taset karteris kontrollitakse 6limdotevardaga.
Oli lastakse vilja karterist kahe, korkidega 49 (vt. joon. 149)
suletava ava kaudu.

Vantvolli pédriemisel palskavad kepsude kopakesed 6li kar-
teris laiali, 6litades detailide pindu.

Kaivitusmootori jahutussiisteem on iihendatud diiselmootori
jahutussiisteemiga. Kui diiselmootor ei to6ta, jahutatakse kdivitus-
mootorit vee loomuliku . tsirkulatsiooniga veesdrkides. Diiselmoo-
tori véantvolli poorlemisel tsirkuleerib vesi jahutussiisteemis vee-
pumba toimel.

Kéivitusmehhanism vodimaldab mootorit kaivitada kasitsi.
Kaivitusvant asetatakse vertikaalvolli ruutotsale. Poorates vdnta
paripdeva ja surudes seda alla, hambub vertikaalv6lli otsal asuv
porksidur vahevolli sdormega 3. Volli otsa on asetatud koonus-
hammasratas, mis on alalises hambumises horisontaalse ajami-
volli 6 hammasrattaga. Poorlemine kantakse ajamivollilt iile
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Joon.
skeem:

1 — katkesti, 2 — primaarmibhis,
3 — wiljaliiliti, 4 — sekundaarmi-
his, 5 — kondensaator, 6 — jagaja
kaas, 7 — korgepingejuhtmed, 8 —

151. Magneeto - M-10A

mootori siifitekiilinlad, 9 — o&hu-
soojendi siilitekiiinal, 10 — tugi,
11 — poorlev magnet, 12 — katkesti
nukk

vantvollile 9 hammasratta 52 kaudu, mis on asetatud ajamivolli
otsale ja hambub wvantvolli hammasrattaga 7.

Mootori kdivitamisel surutakse vanda vertikaalvoll porksiduri
poolt iiles ja hoitakse vedru abil lilemises asendis.

Koonusiilekannet 4 dlitatakse karteri 2 oliga. Oli lastakse
valja korgiga 1 suletava ava kaudu.

Kadivitusmootoril on kuiv, kahekettaline, mittealaliselt sides-
tatud sidur, mida kasutatakse kaivitusmootori sujuvaks itihenda-
miseks diiselmootori ajammehhanismiga selle kdivitamisel. Sidur
paikneb kdivitusmootori hoorattal 17.

Joonisel 152 on toodud siduri t66tamise skeem. Siduri veda-
val kettal 3 on valishambad, mis hambuvad hooratta sisehammas-
rattaga. Vedava ketta molemale kiiljele on needitud friktsioon-
katted. Vedav ketas on asetatud kahe veetava ketta vahele. Ees-
mine veetav ketas 2 ei ole telgsihis nihutatav, tagumine ketas 4
(surveketas) aga on nihutatav. Eesmine ketas on asetatud vol-
lile 8 kettaga lihes tilikis valmistatud nuutpuksil. Nuutideta volli-
osale on asetatud survemuhv 10, mida saab kaeluse 7 abil piki
volli nihutada siduri kdepideme abil. Survemuhv on tthendusliili-
dega sidestatud survenukkidega 5, mis suruvad kettad tihedalt
kokku. Siduri valjaliilitamisel survemuhvi viimisel darmisse tagu-
misse asendisse ldheb ta ots karteri 45 tagaseinale kinnitatud lii-
kumatu friktsioonkatte 41 (joon. 149) vastu. Sidurivolli pidurda-
mine kergendab kaikude lilitamist ajammehhanismi reduktoris.

)3
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Joon. 152. Kéiviiusmootori I'-46 siduri to6tamisskeem:
a — sisse lilitatud, b — viélja lulitatud; I — hooratas, 2 — eesmine veetav ketas, 3 —
vedav ketas koos friktsioonkatetega, 4 — tagumine veetav (surve-) ketas, 5 — surve-
nukk, 6 — iihendusliili, 7 — nihutatavad rangid, 8 — siduri véll, 9 — juhtimishoob,
10 — survemuhv, 11 — ristmik

Siduri reguleerimisel muudetakse ristmiku 44 asendit, millele
on sarniirselt kinnitatud survenukid 21. Ristmik on keeratud ees-
mise veetava ketta nuutpuksi otsa keermele, mistottu tema poo-
ramisega puksil voib muuta survenukkide kaugust tagumisest vee-
tavast kettast; ristmik fikseeritakse riiviga 43. Ketaste survejou
suurendamiseks ldhendatakse ristmik kettale, vahendamiseks aga
eemaldatakse.

Kaelust 24 olitatakse lehirisse 22 kallatava o6liga. Siduriruumi
kogunenud 6li lastakse vdlja korgiga 46 suletava ava kaudu.

Kdivitusmootori reduktor voimaldab suurendada iilekande
suhet diiselmootorile selle kiilmalt kaivitamisel. Joonisel 149 on
ndidatud reduktori ehitus, joonisel 153 aga on toodud reduktori
hammasrataste kaks voimalikku asendit, mis vastavad otse- ja
aeglustavale tilekandele. Liughammasratta 2 nihutamisel aarmisse
vasakpoolsesse asendisse hambuvad selle siseshambad hammas-
rattaga 1. Seega kantakse péordemoment sidurivéllilt vahetult iile
lilitusmehhanismi vollile. Hammasrattad 3 ja 4 poorlevad tiihjalt.

Liughammasratta 2 paigutamisel &drmisse parempoolsesse
asendisse hambub see hammasrattaga 4. Seejuures vaheneb lili-
tusmehhanismi poorlemiskiirus ja suureneb kdaivitusmootori poor-
demoment 3,14 korda. Péorlemine kantakse lile hammasrattalt 1
hammasrattale 3 ja edasi hammasrattall 4 hammasrattale 2. Liili-
tusmehhanismi volli 30 vasak ots (vt. joon. 149) asetseb siduri-
vOllisse pressitud puksis, mistdttu need vollid voéivad poodrelda
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erineva kiirusega. Hammasrattad 3 ja 4 (joon. 153) on valmistatud
koos ja poorlevad liikumatul teljel 5, mis asub sidurivolli ja lili-
tusmehhanismi vo6lii suhtes horisontaaltasapinnas. Hammasrattad 1
ja 3 on alalises hambumises.

Hammasratast nihutatakse kahvliga 28 (vt. joon. 149), mis on
nihutatav vollil 29.

Reduktori 25 detaile Olitatakse selle korpusse kallatud 6liga,
mis paisatakse laiali poéorlevate hammasratastega. Liilitusmehha-
nismi volli ots on tihendatud tihendiga 40. Reduktori korpuse kaa-
nel paikneb rohutasandi 26. Lilitusmehhanism iihendab kaivitus-
mootori ajami hammasratta diisli hooratta hammasrattaga. Kdivi-
tusmootor liilitatakse sisse kdsitsi spetsiaalse kéepideme abil.

4

| bz
1]

Joon. 153. Kéivitusmootori
[1-46 reduktori ilekannete
sisseliilitamise skeem:

a — otseiilekanne. b — aeg-
lustav iilekanne: 1, 2, 3, 4 —
hammasrattad, 5 — liikuma-
tu telg
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Joon. 154. Liilitusmehhanismi to6tamise skeem:
@ — liUlitusmehhanism, b — mehhanism on vilja luli-

tatud; 1 — ajami hammasratas, 2 — vedru, 3 — toukur,
4 — vedav muhv, 5 — riiv, 6 — survekruvi, 7 — pdik-
vedru, 8 — liilitushoob, 9 — wvaheliili, 10 — kork, 11 —
hooratta hammasvio

Diisli kdivitamise jdrel lilituvad hammasrattad automaatselt
vdlja. Joonisel 149 on ndidatud lilitusmehhanismi ehitus, joo-
nisel 154 aga tootamise skeem.

Enne kdivitamist, kui sidur on valja lilitatud, surutakse liili-
tuskdepidemele, paigutades sisemise hoova 8 vasakule. Hoova ots
surub survetapile 9, nihutab vedavat muhvi 4 ja sellega ihtlasi
lilitusmehhanismi ajami hammasratta 1 hambumisse hooratta
hammasvooga 11. Seejuures haarduvad kaks vihti 5 (linki) oma
hammastega toukuri juhtpuksi 10 &darisega ja hoiavad hammas-
ratta I hambumises hooratta hammasvooga 11. Vedru 2 suru-
takse toukuri 3 mojul kokku. Parast liilitamist ldheb lilitushoob
tagasi algasendisse. Kui kdivitusmootor tootab, lilitatakse sidur
sisse ja diiselmootori vantvoll hakkab pédrlema. Niipea kui vant-
voll saavutab podrlemiskiiruse 300—350 p/min, iletab vihtide 5
tsentrifugaaljoud poikvedru 7 vastuméju, vihid eemalduvad juht-
puksi d&drisest ja mehhanism ldheb tagasitémbevedru 2 mdjul
tagasi algasendisse. Seega lahutatakse ajami hammasratas 1 ham-
bumisest hooratta hammasvooga.

Vedava hammasratta hambumisest valjumise momendi regu-
leerimiseks kasutatakse survekruvisid 6, mille abil muudetakse
vedrude 7 pingust. Vedru pinguse suurenemisel suureneb diisli
poorete arv, mille juures kdivitusmootor valja lilitub.
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§ 21. MOOTORI ELEKTRILISED KAIVITUSSEADMED JA
OHUEELSOOJENDID

Mootori A-20 kaivitamiseks kasutatakse akupatareilt toide-
tavat starterit.

Kaivitussiisteemi ja valgustusseadmete {iildskeem on toodud
joonisel 155.

Starter kujutab endast neljapooluselist peavoolumootorit jar-
jestikku liilitatud ergutusega. Starteri ‘iilesandeks on mootori
kdivitamine vantvolli podramise teel hammasiilekande kaudu.

Joonisel 156 on ndidatud diiselmootori A-20 starteri ehitus.
Ankru 13 voll 3 poorleb kolmes puksis, mis on asetatud korpuse
kaantesse. Volli eesmisele nuutotsale on asetatud nuutpuks 10,
mis on vabajooksusiduri 8 kaudu iihendatud starteri hammasrat-
taga 9. Puksi vadlispinnal asuvad spiraalvedru 11 ]a lilitusmuhv 12,
mis on tihendatud hoovaga 5.

Starteri sissellilitamiseks surutakse kdega hoova nupule 5 ja
pooratakse seda vastupdeva. Seejuures nihutab hoova ots muhvi
12, mis vedru 11 kaudu nihutab puksi 10 koos hammasrattaga 9
ja vabajooksusiduriga, kuni starteri hammasratas laheb hambu-
misse hooratta hammasvooga. Kui starteri hammasratta hammas
ei satu hammasvoo hammaste vahedesse, jatkab hoob 5 surumist
vedrule 11; poldi 6 otsik surub starteri liiliti vardale ja nihutab
seda, kuni varda aste suleb kontaktid 17. Starteri ankrut labib
vool, mis on kiillaldane selleks, et poorata ankrut; seejuures ham-
bub hammasratas hooratta hammasvooga ja ketas 15 suleb liliti
pohikontaktid 16. Starteri vooluringi labib kiillaldase tugevusega
vool mootori vantvolli péoramiseks.

Vabajooksusidur 8 kaitseb starteri ankrut poorlemiskiiruse
liigse suurenemise eest. Niipea kui mootor hakkab tootama ja
starteri hammasratas hakkab poorlema ankru vollist kiiremini,
lahutuvad siduri rullid kontaktist muhvi sisepinnaga. Sel momen-
dil 1aheb hoob 5 tagasi algasendisse ja lahutab seega starteri ham-
masratta hambumisest hooratta hammasvooga. Kaivituspatarei
laadimiseks paigutatakse diiselmootorile alalisvoolugeneraator
(dinamo) ja spetsiaalne releeregulaator.

Generaaior kujutab endast kahepooluselist haruvoolumasinat,
mis on paralleelselt iihendatud akupatareiga. To6tamise ajal gene-
raator mitte ainult ei laadi akupatareid, vaid toidab ka elektri-
valgustus- ja signaalseadmeid.

Generaatori ankur kditatakse diisli A-20 vantvollilt kiilrihm-
tilekandega.

Ankru podrete arvu ja koormuse muutumisega vorgus muu-
tub ka generaatori pinge, tarbijad on aga kohandatud stabiilsele
pingele.

Relee-regulaatori iilesandeks on stabiilse pinge hoidmine.
Relee-regulaator piirab samuti maksimaalset wvoolu ja kaitseb
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Joon. 156. Mcotori A-20 starter:

1 — harjad, 2 — kollektor, 3 — ankruvéll, 4 — 1iiliti, 5 — starteri liilitushoob, 6 —
reguleerimispolt, 7 — stoppkruvi, 8 — vabajooksusidur, 9 — starteri hammasratas,
10 — nuutpuks, 11 — vedru, 12 — lilitusmuhv, 13 — ankur, 14 — starteri mihis,
15 — kontaktketas, 16 — liiliti pohikontaktid, 17 — lisakontaktid

generaatorit akupatarei vastassuunalise voolu eest. Relee-regulaa-
tor lilitab generaatori vorku, niipea kui selle pinge iiletab aku-
patarei pinge ja liilitab jdlle vdlja siis, kui pinge langeb akupata-
rei pingest madalamale, samuti reguleerib ta generaatori pinget
ettendhtud piirides ja kaitseb selle mdhiseid tilekoormuse eest.

Joonisel 157 on toodud generaatori ja relee-regulaatori
skeemid.

Relee-regulaatori iildisele paneelile on monteeritud kolm
automaatselt toimivat elektromagnetilist seadist: tagasivoolurelee,
voolupiiraja ja pingeregulaator.

Tagasivoolurelee liilitab generaatori automaatselt vorku, nii-
pea kui pinge tema klemmidel iiletab akupatarei pinge, ja lilitab
vdalja momendil, mil generaatori pinge jdaab akupatarei pingest
madalamaks.
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Tagaswoolurelee  Voolupirya  Prugerequiaalor

Joon. 157. Mootori A-20 gene-
raatori ja releeregulaatori
skeem:

1 — akupatarei, 2 — amper-
meeter, 3 — elektromagneti sii-
damik, 4 — kontakti vedru, 5
— madhis, 6 — liikuv kontakt,
7 — liikumatu kontakt, 8 — re-
lee korpuse massiga tithendami-
se klemm, 9 — generaator; R;—

8 R, — takistid s

Tarbyatele
2
Slarferisse __
1
Joon. 158. Mootori A-20 Ghu-
£ socjendi:
Y/ 1 — iihendustoru, 2 — hddg-
% spiraal, 3 — elektriiuhe, 4 —
: ;s kasipump, 5 — vaateava, 6 —
3 T l/ kiituse andmise toru 3
«
D e |
ik y/=
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Jeon. 159. Mootori KAM-100 chusoojendi:

a — soojendusseadmete komplekt ja selle asetus, b — pump;
1 — paak, 2 — keskelektrood, 3 — soojendi korpus, 4 — kliilg-
elektrood, 5 — pihusti, 6 — filter, 7 — paagi ja pumba krons-
tein, 8 — toru pumbast pihustisse, 9 — etteandepump, 10 —
juhe magneetost keskelektroodile, 11 — toru paagist pumpa,
12 — surveklapp, 13 — sisselaskeklapp, 14 — kolb, 15 — pumba
korpus, 16 — fiksaator, 17 — kidepide
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Voolupiiraja vdldib generaatori iilekoormust, lilitades gene-
raatori ergutusvooluringi lisatakisteid vastavalt voolu suurene-
misele.

Pingeregulaator on vibratsioontiiiipi; takistite sisse- ja vilja-
lilitamise teel hoiab ta pinge generaatori klemmidel ettenah-
tud piirides, sOltumata generaatori koormuse v6i mootori volli
podrete arvu muutustest.

Ohueelsoojendeid kasutatakse mootori kaivitamise kergenda-
miseks. Diislitel A-20 ja KAM-46 (100) on mootorisse siseneva
valiséhu eelsoojendid.

Mootori A-20 sisselasketorusse asetatud 6husoojendi on nai-
datud joonisel 158. Sisselasketoru 1 sisse on keeratud hoogspi-
raal 2, mille liks ots on juhtme 3 kaudu iihendatud vooluringi,
spiraali teine ots aga on iihendatud massiga. Spiraali vastas asub
sisse- ja vdljalaskeklapiga kasipump 4 ja pihusti, mis pihustab
kiitusepaagist toru 6 kaudu pumbatavat diislikiitust.

Eelsoojendi korpuses on vaateava 5, mis vodimaldab jadlgida
hoogspiraali kuumenemist.

Enne diiselmootori kdivitamist vajutatakse liilitusnupule, kuu-
mutatakse elektrisoojendi spiraal ja seejdrel pihustatakse pum-
baga kiitus, mis, sattudes h6ogspiraalile, siittib. Seejdrel lilitatakse
sisse starter. Sel viisil juhitakse mootori kaivitamisel silindrisse
soe Ohk, mis kergendab tunduvalt kdivitamist madala tempera-
tuuri korral.

Akupatareilt voetav vajalik vool hodgspiraali kuumutamiseks
on 30—35 A.

,Mootori KAM-46 (100) Shueelsoojendi (joon. 159) on kinni-
tatud sisselasketorustiku tileminekutorule.

Soojendis asub pihusti koos kiitusefiltriga 6 ja kaks elekt-
roodi 4, mille vahel tekib kaivitusmootori to6tamisel elektrisade.
Leegikoonus suundub pihustist sisselasketorustikku. Pihustit toi-
detakse kiitusega kdasipumba 9 abil, mis ammutab diislikiitust spet-
siaalsest paagist 1. Siilitekiilinla keskelektroodile 2 juhitakse
korgepingevool kdivitusmootori magneetolt.

Ohueelsoojendit kasutatakse mootori ettevalmistamisel kaivi-
tamiseks vantvolli kditamisel kdivitusmootoriga; sel ajal pumiba-
takse kiitus kasitsi pihustisse. Pihustist vadljuv hasti pihustatud
kiitus juhitakse podleti kesk- ja kiilgelektroodi ristumiskohta, kus
ta siittib pidevalt tekkivate sademete mojul.

Leegikoonus tekib pumba igal survekaigul. Sisselasketorusti-
kus polev kiitus soojendab mootori silindrisse minevat 6hku, mis
kiirendab tunduvalt plokikaane ja kolbide soojenemist ning tos-
tab samuti temperatuuri survetakti 16pul.




Teine jagu

Ekskavaatorite ja sisepolemismootorite tehniline
teenindamine ja remont

-V peatikk

POHIANDMEID EKSKAVAATORITE TEHNILISE
TEENINDAMISE JA REMONDI ORGANISEERIMISEST

Tootamisel kuluvad koik ekskavaatori detailid. Detailide
kulumine on keerukas protsess, mis on tingitud paljudest pohjus-
test. Kulumise tagajdarjel muutuvad detailide mo66tmed, nende
kuju ja pindade puhtus, suurenevad koostootavate detailide vahe-
lised pilud ja kogu masina normaalne to6tamine on hairitud.

Kulumise tagajarjel suureneb tavaliselt energia (kiituse) kulu
toodangutihiku kohta, vahenevad tootlikkus ja ka masina eksplua-
tatsioonikindlus.

Kulumised on kahte liiki: detailide loomulik kulumine, mis
on masina ekspluatatsiooni normaalseks seaduspdraseks tulemu-
seks ja seisneb detailide téopindade jarkjargulises muutumises, ja
avariiline kulumine, mis tekib masina ekspluatatsiooni eeskirjade
rikkumise tagajéarjel ja mis pdhjustab detailide ja s6lmede enne-
aegset reast valjalangemist, liihendades tunduvalt masina tooiga.

Kulumine vo6ib olla mehaaniline, keemiline v6i kulumine s66-
bimise tagajarjel.

Mehaaniline kulumine esineb alaliselt masina t606-
tamisel. See on tingitud sellest, et ka kdige puhtamalt t66deldud
detailide koosto6tavatel pindadel esineb konarusi. Uhe pinna libi-
semisel teist pinda mééda murduvad konarused ja tekitavad pin-
nal uusi ebatasasusi. Sel viisil detaili pinnalt eraldunud mikro-
skoopilised osakesed (kulumisproduktid) kantakse dara kas mdadarde-
ainete poolt v6i nad jadvad toopindade vahele ja intensiivistavad
kulumist. Tuleb markida, et toopindade vahele sattunud kévad
abrasiivsed osakesed (liiv jt.) suurendavad mehaanilist kulumist
tunduvalt ja rikuvad detailide pinda tugevasti (abrasiivkulumine).

Keemiline kulumine toimub peamiselt detailide pin-
dade oksiideerimisel dhuhapniku md&jul. Selline kulumine esineb
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siis, kui masinad jdetakse kauaks seisma vG6i nende puudulikul
olitamisel. Keemiline kulumine voib esineda ka happeliste ja lee-
liseste maardedlide kasutamisel.

S66bimine esineb suure erisurve ja suure suhtelise kii-
ruse lagajarjel. Seetottu kuumenevad toopinnad tugevasti, mis-
tottu tekib metalli kohalik sulamine ja keevitus. S66bimine suure
erisurve mojul tekib samuti molekulaarjoudude toimel. Vaadeldav
kulumise liik esineb tavaliselt puuduliku 6&lituse korral.

Noukogude Liidu koikides ehitusettevotetes kehtib plaaniline
ennetusremont (PER), mis on kinnitatud NSVL- Ehitusvalitsuse
poolt martsis 1962. a. (instruktsioon CH-207-62). Plaanilis-enne-
tava teenindamise ja remondi siisteem on rikkeid vdltivate orga-
nisalsioonilis-tehniliste abindude kompleksiks, mis on suunatud
mehhanismide ja masinate t66voime suurendamiseks, kvaliteedi
parandamiseks, remondi tdhtaegade lithendamiseks ja selle mak-
sumuse vahendamiseks.

Tahendatud abindude kompleksi liilitatakse ka masinate tee-
nindamise ja remontimise tood.

Plaanilise ennetusremondi silisteemis esinevad ’ jargmised
moisted ja definitsioonid: ‘

remontidevaheline tsitikkel on masina to6tamise aeg tundides
selle ekspluatatsiooni andmise algusest kuni esimese kapitaal-
remondini voi kahe jdrjekordse kapitaalremondi vahel;

remondi ja tehnilise teenindamise perioodilisus on masina
tootamise aeg tundides kahe iihenimelise remondi voi tehnilise
teenindamise vahel;

remontidevahelise tsiikli struktuuri moodustavad remontide
vahel teostatavad tehnilised teenindamised ja remondid, nende
arv, perioodilisus ja jarjekord.

Vastavalt meil rakendatud siisteemile jaguneb tehniline tee-
nindamine igavahetuseliseks ja perioodiliseks. Iga-
vahetuseline teenindamine on kohustuslik ja teostatakse enne t66
algust, vaheajal ja to0 lopetamise jdrel ja seda spetsiaalselt ei
planeerita. Ekskavaatorite perioodiline tehniline teenindamine
planeeritakse ja jaguneb kahte liiki: TT-1 ja TT-2. Iga jdrgnev
tehniline teenindamine (TT) sisaldab tingimata koiki eelmiste TT
operatsioone.

Ekskavaatorite remont sisaldab tehnilisi abindusid, mis on
vajalikud tootamisel tleskerkinud puuduste korvaldamiseks ja
masinate to6voime taastamiseks.

Remonditoode hulka kuuluvad: ekskavaatorite lahtivotmine
agregaatideks ja sdlmedeks ning agregaatide ja solmede lahti-
monteerimine detailideks; defektsete detailide asendamine uutega
voi remonditutega koos projektistude taastamisega; agregaatide
ja solmede kokkumonteerimine ja nende katsetamine tksikult ja
terviklikult ekskavaatoril.
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Remonditoode hulka kuuluvad samuti kéik toopingi-, lukk-
sepa-, keevitus- ja muud t66d, mis on seotud ekskavaatori detai-
lide ja s6lmede taastamisega.

Vastavalt to6mahule jaguneb remont jooksvaks (J), keskmi-
seks (K) ja kapitaalremondiks (K).

Instrukisiooniga CH-207-62 on kehtestatud ekskavaatorite ja
teiste masinate tehnilise teenindamise ja remondi normatiivid.
Moned neist on toodud tab. 1.

Tehnilise teenindamise ja remondi arvestust peab valitsuse
vOi jaoskonna mehaanik tabelis 2 toodud vormi jargi.

Tabel 1
Ekskavaatorite tehniliste teenindamiste ja remondi normatiivid

i w
H P e aed SR R A "
g | 3. | 3238 | 8 £9
E | E a w §§ : ,‘ E ] .
@ | =0 o= 8 Fead (-3-}
] | 252 gpa | Be %3
5 £ Ben a2RE Che Hq2g9
Masinate nimetus $E [ .88¢% 9 o sg, gog3
o5 L opd 00G oc @ o
20 Pr8sg il Pde 238w o
P 223 et gee
ag | 834 288 285 284
€0 ; Bo5 T80 B28% S£o08
S | §E8 | %8 | §E | g=3
#& | B2E Ral | B8 Bag
Kummiratastega traktori TT-1 50 90 3 +3
baasil ehitatud iihekopali- TT-2 200 20 16 1
sed ekskavaatorid, kopa E 600 8 230 6
mahuga 0,15 m? K 3000 1 390 7
Kp ' 6000 1 650 1
Kummiratastega ekskavaa- | TT-1 50 90 3 X
torid, kopa mahuga 0,15 m® TT-2 200 20 20 1
5 600 8 324 ¥
K 3000 1 540 9
Kp 6000 ;| 900 15
Sama, roomikkdigul, kopa T 50 90 4 { ek
mahuga 0,15 m? TT-2 200 20 22 1
¢ : 600 8 396 '
K 3000 1 660 11
Kp 6000 | 1 1100 18
Sama, kummiratastel, kopa T} 50 : 108 | e I —
mahuga 0,25—0,35 m® { TT-2 200 | 30 24 | 1
| 1200 | 4 430 | 7
[ K 3600 | 1 720 12
{ P ! 7200 | 1 1200 ’ 19
Sama, roomikkdigul, kopa | TT-1 50 | 108 y P L
mahuga 0,25—0,35 m® TT-2 200 | 30 | g 1
J 1200 | Vi S T e
K 3600 | e Ea B ) 12
K | 7200 | 1 | 1200 19



Tabel 1 (jarg)

2 ! s8] 8 @
E E2an Es- | E £
G K] 378 E g5
1 oty Spa b R
£ E%9 | g&3 | 5% ok
Masinate nimetus §§ E’%é §8§ g’%é _§2 s
o o2 | 8838 | %5 | 352
23 | 83, | 232 | %38 | aig
3% 358 Sgn 383 S g5
£ S0 So0 g2O0%R 208
SE £E% gg | £EE £Rg
B HEE K BEE HEE
Sama, kummiratastel, kopa TT-1 50 162 5 T
mahuga 0,2—0,65 m® TT-2 200 48 34 2
d 1800 4 540 9
K 5400 1 900 14
Kp 10 800 1 1500 24
Sama, roomikkdigul, kopa TT-1 50 162 5 —
mahuga 0,5—0,65 m? TT-2 200 48 36 2
i 1800 4 600 10
K 5400 1 1000 15
Kp 10 800 1 1700 24
Mitmekopalised pikikaeva- =g 200 32 16 =
mise ekskavaatorid, kopa TT-2 600 8 40 2
mahuga 12 1 J 1200 6 290 5
K 4800 1 490 8
Kp 9600 | 800 13
Sama, kopa mahuga 45 1 TT-1 200 32 20 —
¢ TT-2 600 8 45 2
J 1200 6 390 6
K 4800 1 650 10
Kp 9600 1 1100 18
Sama, kiilgkaevamisega, TT-1 200 32 16 e
kopa mahuga 18 1 TT-2 600 8 40 2
J 1200 6 290 5
K 4800 1 480 8
Kp 9600 1 800 13
Sama, kopa mahuga 50 1 TT-1 200 32 17 —
TT-2 600 8 42 2
1, 1200 6 330 6
K 4800 1 550 9
Kp 9600 1 900 14
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Tabelites 3, 4, 5 on toodud masinate tehnilise teenindamise
ja remondi aastaplaani, masinate tehnilise teenindamise ja remondi
kuu graafikplaani ning masinate kapitaal- ja keskmiste remontide
koondaastaplaani vastavad vormid.

Ekskavaatorite TT-1 ja TT-2 mahu maddravad tavaliselt eks-
pluateerivad organisatsioonid ise vastavalt tootvate tehaste inst-
ruktsioonidele.

Ekskavaatorite jooksva remondi Kkorral tehakse koik
tehnilise teenindamise operatsioonid, asendatakse tiksikud rikne-
nud detailid uutega ja teostatakse wvajalikud reguleerimised.
Jooksev remont peab vdimaldama masinal tootada takistamatult
kuni jarjekordse remondini. Remondi to6maht suureneb jooksva
remondi jarjekorranumbri suurenemisega. Uhe voi teise jooksva
remondi toomaht tdpsustatakse markmete alusel, mis on sisse
kantud vahetuste iileandmis-vastuvotuzurnaali, ja ekskavaatori
tegeliku seisukorra jargi tema remonti mineku ajal. Iga jooksva
remondi korral tuleb teha koik eelmise jarjekorranumbri remondi-
tood.

Lahtimonteerimistd6de maht jooksva remondi korral oleneb
sellest, millised detailid on tarvis vahetada ekskavaatori t66voime
taastamiseks.

Kéik jooksvad remondld teostab ekskavaaton brigaad spet-
siaalsete remondibrigdadide lukkseppade kaasabil. Pédrast jooksvat
remonti votab ekskavaatoribrigaadi brigadir mehaaniku kohus-
tuslikul osavotul ekskavaatori vastu.

Keskmise remondi korral monteeritakse ekskavaator
osaliselt (vajaduse jargi) lahti. Selle hulka kuulub kulunud v6i
deformeerunud detailide uuendamine, nende rihtimine ja kdik
tood, mis teostati eelmisel jooksval remondil.

Keskmise remondi toéode koosseis mdaratakse remondi zur-
naali markmete alusel ja tdpsustatakse spetsiaalse defektide nime-
kirja (defekteerimisakti) koostamisel.

Keskmine remont tehakse spetsiaalsetes remondiettevotetes ja
ainult darmistel juhtudel jaoskonna téokodades voi vahetult eks-
kavaatori tookohal. Viimasel juhul ehitatakse ajutine kinnine
ruum, mis sisustatakse lukksepa-tooriistadega. S6lmed, mille taas-
tamine nouab spetsiaalseid seadmeid, saadetakse vastavatesse
remondietlevotetesse.

Keskmise remondi 16pptodks on ekskavaatori koikide sol-
mede reguleerimine, tema katsetamine tiithikdigul ja koormusel
ning vastuvotmine ekspluatatsiooni.

Ekskavaatorite kapitaalremonti tehakse remonditehas-
tes. Kapitaalremondi korral monteeritakse ekskavaator taielikult
lahti. K6ik detailid kontrollitakse hoolikalt. Téielikult kulunud
detailid praagitakse vdlja ja asendatakse uutega, remonti ja taas-
tamist vajavad detailid aga saadetakse remonditehase vastavatesse
tsehhidesse.
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Ekskavaatori saatmisel keskmisse v06i kapitaalremonti kont-
rollitakse hoolikalt masina s6lmede komplekssust. Ei ole lubatud
votta remonti saadetavalt ekskavaatorilt maha mingisuguseid
detaile voi vahetada neid mittekdlblike vastu.

Kapitaalremondi maht planeeritakse aegsasti ja tdpsustatakse
ekskavaatorite lahtimonteerimisel ja defektideakti koostamisel.

Kapitaalremondi 16ppoperatsiooniks on, nagu keskmise
remondi korral, kéikide s6lmede reguleerimine, katsetamine tiihi-
kdigul ja koormusel ning ekskavaatori andmine ekspluatatsiooni.

Iga liiki remonte teostatakse individuaal- v6i s@lmmeetodil.
Individuaalremondi korral votab remondibrigaad masina
voi s6lme koost lahti ja paneb remontimise voi detailide uuenda-
mise korral jalle kokku. Individuaalmeetodi puuduseks on, et
remonditav masin seisab pikemat aega detailide remontimise
ootel. Peale selle ei ole voimalik spetsialiseerida toid, mille tege-
miseks on tarvis kvalifitseeritud lukkseppi. v

Solm-(agregaat-)meetodi kasutamisel vGetakse koik
remonti vajavad s6lmed ekskavaatorilt maha. Kéik remondit66d
seisnevad peamiselt mittekorras olevate sdlmede asendamises
uutega. Riknenud sGlmed voetakse lahtimonteerimata masinalt
maha ja asendatakse remonditud s6lmedega. See vahendab tundu-
valt ekskavaatori seisuaega remontimisel, voimaldab toode spet-
sialiseerimise teel remondi kvaliteeti parandada ja selle maksu-
must vdhendada.

Tehniliseks teenindamiseks ja jooksvaks remondiks peab eks-
kavaatoril olema tooriistade ja tagavaraosade komplekt, vajalikud
remondimaterjalid ja inventar.

Lukksepa-tooriistad hoitakse ekskavaatoril kastis voi kapis,
kus igale esemele on ette ndhtud kindel koht v6i pesa. Sellise
korra juures leitakse kiirelt vajalik tooriist ja hoitakse kokku aega
nende vastuvotmisel brigaadide vahetamisel.

Tooriistade, inventari ja tagavaraosade valikomplekti nime-
kiri koostatakse tavaliselt igale ekskavaatorile tehase poolt ja
antakse vdljalastavale masinale kaasa. See nimekiri kantakse eks-
kavaatori tehnilisse passi.

Ruumipuuduse t6ttu ei ole igakord voimalik hoida tagavara-
osi vahetult masinal. Tavaliselt hoitakse neid t6ode teostaja laos
vOi tootava ekskavaatori juures olevas hoiuruumis.

16 Ekskavaatorid pollumajanduses



VI peatikk

EKSKAVAATORITE EKSPLUATEERIMISEL KASUTATAVAD
KUTUSED, MAARDEAINED JA LISAMATERJALID

Kiituse, méadrdeainete ja jahutusvedelike kvaliteet peab vas-
tama neile esitatud nouetele.

Ekskavaatori juht ja mehaanik peavad teadma, kuivord tdhtis
on kasutada sobivaid materjale, ja pliidma saavutada parimaid
toonditajaid: okonoomsust, efektiivsust, tookindlust ja pikka to0-
iga. Mittekohase kiituse voi halva madadrdeaine kasutamine vdib
muuta mootori t66kélbmatuks.

Kiituse ja mdardematerjalide peamisteks fiitisikalis-keemilis-
teks omadusteks on viskoossus, siittimistemperatuur, hangumis-
temperatuur, tuha-, koksi- ja hapetesisaldus.

Viskoossust iseloomustavad nditajad on kinemaatiline ja
diinaamiline viskoossus.

Diinaamilise viskoossuse thikuks on puaas. Puaas (P) kujutab
endast sellise vedeliku siseh66rdumist, kus joud 1 diitin rakenda-
tud pindalale 1 cm? paneb selle litkkuma teise, temaga paralleelse
ja temast 1 cm kaugusel oleva pinna suhtes kiiruste vahega 1 cm/s.

Kinemaatiliseks viskoossuseks nimetatakse vedeliku diinaa-
milise viskoossuse suhet selle tihedusega kindla temperatuuri ]uu-
res vastavalt riiklikule standardile.

Kinemaatilise viskoossuse iihikuks on vdetud stoks (St). Uks
sajandik stoksi nimetatakse sentistoksiks (cSt).

Stittimistemperatuur iseloomustab madaardeaine sorti, iihtlust,
tulekindlust ja vedeldusastet. Selles temperatuuris siittivad kuu-
mutatud o6liaurud (mitte aga 6li), kui neile juhtida leek. Mida kor-
gem on suttimistemperatuur, seda kauem sdilitab 6li kuumenedes
oma esialgsed omadused.

Kérgema sittimistemperatuuriga 6li tahmub ja aurustub
vdahem ning tekitab vidhem vingu mootori to6tamisel.

Hangumistemperatuur, mis iseloomustab 6li kasutamise voi-
malust talvistes tingimustes, maaratakse tinglikult 6li jahutamisel
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katseklaasis. Temperatuur, mille juures 6li kaotab voolavuse,
madratakse katseklaasi kallutamise teel 45°. Kui 6li 5 minuti jook-
sul ei hakka voolama, loetakse ta hangunuks.

Oli tuhasisaldus peab olema minimaalne, sest tuhk suurendab
tahma tekkimist.

Oli soojuskindlust ja tahma tekitamist iseloomustab koksiarv.
Mida vdiksem on koksiarv, seda parem on 06li kvaliteet. 3

Happelisust iseloomustab happearv. Happearv suureneb vee-
sisalduse korral ja temperatuuri tousmisel. Hape tekitab korro-
siooni, moodustades metalliga kerge kleepuva vadljasadestuva
massi.

§ 22. MOOTORITE KUTUS
Ké&ivitusmootorite kiitus

Mootorites TIA-10M ja I1-46 kasutatakse autobensiini A-66.
Etileeritud bensiin on miirgine, mistéttu ta dratundmise mottes
varvitakse aniliinvdarviga oranzpunaseks. Isegi tugeval miirgitu-
sel, kui etiileeritud bensiini on sattunud organismi v6i suurel hul-
gal nahale, ei avaldu etiitilvedeliku méju mitte kohe, vaid moni-
kord mitme tunni moéddumisel, tekitades peavalu, iiveldust, metalli
maitset suus, ndrvisiisteemi tugevat arritust. Kui etiileeritud ben-
siin satub siistemaatiliselt organismi vo6i nahale, isegi vdikeses
koguses, koguneb bensiinis leiduv plii jark-jargult organismi; plii-
miirgituse tunnused aga vodivad ilmneda alles palju aega hiljem.

Kui etiileeritud bensiin satub nahale, tuleb nahka viivitama-
tult pesta mitteetiileeritud bensiini v6i petrooleumiga ja seejdrel
vee ja seebiga.

Koikidel toodel etiileeritud bensiiniga ladudes tuleb kanda
gaasimaski, spetsiaalseid kombinesoone, kummisdarikuid ja
kummikindaid.

Ettevaatusabindusid miirgituse vastu tuleb rakendada ka etii-
leeritud bensiinil to6tanud mootorite lahtivotmisel. Neil juhtudel
tehakse sadestused detailidel kahjutuks degaseerimise teel.
Degasaatorina kasutatakse petrooleumi ja kloorlubjalahust. Parast
lahtivétmist hoitakse detailid 10—20 minutit petrooleumis.

Diislikiitus

Diiselmootorites antakse kiitus pihustatud kujul toiteapara-
tuuri kaudu vahetult silindritesse. Toiteaparatuuri tapselt toodel-
dud detailid oOlitatakse to6tamisel sama kiitusega. Silindrites siittib

kiitus eelnevalt kokkusurutud 6hu korge temperatuuri méjul. Mida

16* 243



kiiremini toimub sissepritsitud kiituse isesiittimine diiselmootori
silindris, seda pehmemalt t66tab diisel.

Toiteslisteemi isedrasustest on tingitud ka pohinduded, millele
peab vastama diislikiitus. Kiitust tuleb anda diisli silindritesse
vahelejatmisteta ja ta peab pihustuma kérgsurvepumba ja pihusti
abil. Kitus ei tohi tekitada silindrites palju tahma ega sadestusi
diisli detailidel ja toiteaparatuuris ega pohjustada ka mootori ja
toiteaparatuuri detailide s66bimist (korrosiooni).

Suur tdhtsus on kiituse viskoossusel ja selle s6ltuvusel tem-
peratuurist. Kiituse takistamatu etteandmine peene torustiku
kaudu ja tema hea pihustamine on v6imalik ainult juhul, kui kitus
ei ole liiga viskoosne. Viskoossus ei tohi ka olla liiga madal, sest
kiitus on thtlasi pumba ja pihusti poleeritud detailide madadrde-
aineks. Vidikese viskoossusega kiitus aga soodustab detailide kulu-
mist, vdhendab réhku ja pumba tootlikkust.

Diislikiitust kasutatakse mitmesugustes kliimatingimustes, kus
S6hutemperatuuri suured muutused on sagedased. Vastavalt tem-
peratuurile tuleb valida kohase viskoossusega kiitus.

Diislikiitusel peab olema voéimalikult vadike isesiittimisviivis
(induktsiooniperiood), et vaheaeg kiituse sissepritsimisest kuni ise-
stittimise alguseni oleks voimalikult vdike. Ajavahemikul kiituse
sissepritsimisest kuni isesiittimiseni toimub kiituse ettevalmista-
mine pdlemiseks. See protsess toimub diisli silindris jark-jargult
vastavalt kiituse andmisele. Seetottu mojutab isestittimisviivis olu-
liselt polemisprotsessi kdiku. Kui isesiittimisviivis on suur ja alles
selle 16pul antakse silindrisse suurem osa kiituseannusest, kutsub
selle osa polemine esile jarsu réhu téusu ja suurendab tsiikli mak-
simaalset rohku. Tsiikli 6konoomsus touseb, kuid vantmehhanismi
detailid on rohkem koormatud.

Viikse isestittimisviivise puhul toimub pdlemine aeglasemalt
ja vastavalt sellele tdouseb ka rohk, pélemisprotsess areneb aegla-
semalt, maksimaalne pdlemisréhk vdaheneb, mootor to6tab sujuva-
malt, kuid tsiikli 6konoomsus halveneb.

Isestittimisviivise kestust modjutavad kiituse fiilisikalised ja
keemilised omadused, temperatuur, kokkusurutud o6hu rohk,
kiituseannuse poorisliikumine pdlemiskambris ja varske kiituse-
annuse heitgaaside sisaldus.

Kiituse varajane sissepritsimine diiselmootoris mojutab t66-
protsessi samuti nagu varajane sliide karburaatormootoris, ainult
selle vahega, et diiselmootorid (eriti eel- ja pooériskambriga) on
vdahem tundlikud eelsissepritsimisnurga muutustele séltuvalt moo-
tori vantvolli poorete arvu ja koormuse muutustest.

Kituse voimet isestittimiseks hinnatakse tsetaanarvuga. Diisli-
kiitust tsetaanarvuga 40 ja alla selle loetakse halvaks, tsetaan-
arvudega 40—50 tdiesti rahuldavaks, iile 50 aga vdga heaks.
Kiituse tsetaanarvu suurus omab suurt tdahtsust diiselmootori
kdivitamisel. Madala tsetaanarvuga kiituse kasutamisel sisseime-
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tava 6hu madala temperatuuri korral suureneb induktsiooniperi-
ood sel mdaral, et mootori kdivitamine on eriti raske.

Diislikiitust iseloomustavatest teistest nditajatest on olulised
jargmised: happesus, mis modjutab peamiselt lihvitud. detailide
kulumist ja korrosiooni; vdavlisisaldus, mis kiituse polemisel teki-
tab happelisi tihendeid ja sellega pdhjustab mootori detailide
korrosiooni.

Kiituses ei tohi olla mehaanilisi lisandeid ega vett. Lihvitud
detailide vahelistesse piludesse sattuvad peened tahked osakesed
suurendavad kulumist ja viivad kiirelt reast védlja toiteaparatuuri
koige vastutavamad ja kallimad detailid.

Veesisalduse korral kiituses tekivad talvel toitestisteemis jda-
kristallid, mis satuvad filtritesse ja torustikesse ning takistavad
kiituse andmist mootori silindritesse; samuti pohjustab vesi toite-
aparatuuri detailide korrosiooni.

Kiitusefiltrid suudavad korgsurvepumpa antavat kiitust
puhastada ainult sel juhul, kui paaki on kallatud hdasti puhastatud
kiitus. Isegi vdike hulk mehaanilisi lisandeid kiituses ummistab
kiitusefiltrid, liithendab filtreerivate elementide iga, tungib toite-
aparatuuri ja hdirib mootori riitmilist to6tamist.

Diislikiituse suure viskoossuse tottu sadestuvad sellesse sattu-
nud korvalised osakesed ja vesi aeglaselt, mistottu diislikiituse
setitamiseks kulub médrksa rohkem aega kui nditeks bensiini puhul.

Koige sagedamini mustub kiitus lohakal hoidmisel, transporti-
misel, paakidesse kallamisel ja mustunud taara ning kiituseanu-
mate kasutamisel. SeetGttu tuleb koigi abindudega voidelda kiituse
saastumise vastu.

Diiselmootorites kasutatakse suvist voi talvist diislikiitust, mis
vastab TOCT-i nouetele.

Tabelis 6 on toodud diislikiituste pdhinditajad.

Tehase instruktsioonis soovitatud kiituse asendamine teist
sorti kiitusega voib rikkuda diiselmootori normaalset to6tamist.

Et suvel peab kasutama teistsugust kiitust kui talvel, on tingi-
tud sellest, et toiteaparatuuri normaalseks to6tamiseks peab kiituse
viskoossus olema kooskdlas tiimbritseva temperatuuriga.

Talvist diiselkiitust kasutatakse siis, kui timbritseva 6hu tem-
peratuur on alla —5° C.

Suvine kiitus on viskoossem ja seetdttu 1dabib see kiilmal ajal
raskelt filtreid ja kiitusetorusid, mis takistab kiituse normaalset
juhtimist pihustitesse. Liiga viskoosset kiitust on raske pihustada
pihustitest. Kui aga vdikese viskoossusega talvist kiitust kasutada
suvel, siis Olitatakse toiteaparatuuri detaile halvasti ja nad kulu-
vad kiiresti. Peale selle suureneb kiituse védljaimbumine plunzrite
ja hiilsside wvaheliste pilude kaudu, mis vdhendab mootori v6im-
sust.



§ 23. MAARDEAINED JA NENDE OMADUSED

Mootori mehhanisme &litatakse ainult nende 6lidega, mis on
ette ndhtud ekspluatatsiooni eeskirjades.

Kuna kaasaegsete sisepGlemismootorite v6imsus, surveaste,
poorete arv ja soojuslikud pinged on tunduvalt suurenenud, esi- |
tatakse ka madrdeainetele kérged nouded. ‘

Mootori tootamisel méjub karterisse kallatavale o6lile korge |
temperatuur ja rohk; peale selle oksiideerub karteris laialipaiskuv |
kuum 6li dhuhapniku toimel. *

Seetottu peavad 6li omadused olema jargmised: ‘

1) hea viskoossus, mis muutub vdimalikult vahe temperatuun ’
muutumisel; to6tamisel normaalsetes to6tingimustes piisib 6li vis- |
koossuse tottu detailidevahelistes 16tkudes; 6li viskoossus ei tohi
olla ka liialt suur, sest ta peab tungima koikidesse, isegi vahima- :
tesse lotkudesse; :

2) madal hangumistemperatuur; ‘

3) hea madadrimisvoime, s. t. hdsti plisima detailide pindadel; |
selleks peavad 6li molekulid tugevasti sidestuma metalli moleku- |
lidega; ‘

‘4) sattudes mootori pdlemiskambrisse, peab 06li taielikult dra
polema ja jatma seejuures voimalikult vdahe tahma; ‘

5) keemiline stabiilsus, s. o. 6li ei tohi vaigustuda ega oksii- |
deeruda; 6lis tekkivad vaigud risustavad olitorusid; pohjustavad
tahmumist, kolvirongaste sissepolemist, klappide tilekuumenemist |
ja mittesulgumist, hoordtoopindade riknemist; ‘

6) puhtus, s. t. 8li ei tohi sisaldada vees lahustuvaid happeid
ega leelisi, mehaanilisi lisandeid ega vett, mis halvendavad 6li
madrimisomadusi ja rikuvad detailide pindu. :

Vedelaid mineraaldlisid kasutatakse mootori ja selle |
agregaatide (kiitusepumba, poodrete arvu regulaatori jne.) pohi-
detailide dlitamiseks. Oli kallatakse mootori karterisse.

Joutlilekandemehhanismide hammasrataste hammastele mojub
koérge surve, mistSttu O6li mdadrimisvoime (O6lisus) peab olema
eriti hea, et teda hammaste vahelt valja ei surutaks. Maarimis- |
vdime suurendamiseks lisatakse ©&lile hea kleepuvusega vaik- |
aineid. 1
Joutilekandemehhanismide 6Glitamiseks kasutatakse viskoos- |
seid Olisid, nn. nigroole, mis valmistamisel ei ole nii hoolikalt
puhastatud nagu karteridlid. Nigroolidel on suhteliselt korge han-
gumistemperatuur. Nad jagunevad suvisteks ja talvisteks nigroo-
lideks. Peale selle Olitatakse paljusid mehhanisme industriaaldli-
dega 45 ja 45B. ‘

Ekskavaatori hiidrosiisteemi juhtimismehhanismid o&litatakse
tavaliselt vartnadliga AY voi transformaatorioliga.

Raamatus kirjeldatud mootorites on soovitatav kasutada 6li-
sid, mis on ette ndhtud ekspluatatsioonieeskirjades.
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Tabelis 7 on toodud mineraaldlide ndaitajad, mida on soovi-
tatav kasutada mootorite karterites.

Solidoole kasutatakse veepumpade ja ventilaatorite ning
mootorite teiste agregaatide laagrite maarimiseks.

Solidoolid on konsistentsed mddarded, millest peamiselt kasu-
tatakse kolme marki: YCc-1, ¥Cc-2 ja YC.-3.

Maddrete konsistentsi iseloomustab tihedus ja sulamistempe-
ratuur, s. t. temperatuur, mille juures maare vedeldub ja langeb
esimene tilk (tilktapp).

Solidoolid on niiskuskindlad, s. t. nad ei lagune wees ega

| vahuta laagri to6tamisel, mistottu neid kasutatakse detailide 6li-

tamiseks, mis puutuvad kokku veega (veepump) voOi ei ole kaits-
tud ohuniiskuse eest.

Hoidmisel ei tohi solidoolidesse sattuda tolmu ega mustust.
Mustus ei sadestu solidoolis, vaid ldheb koos solidooliga detailide
vahele, pohjustades kriimustusi, kinnikiilumisi ja kulumisi. Soli-
dooli tuleb hoida tihedalt suletud metalltaarades (kastides), mis on
varjatud pdikesekiirte eest, sest alalise] kuumendamisel maddre
kihistub, ta omadused halvenevad.

Solidooli kvaliteeti hinnatakse ekspluatatsioonitingimustes
jargmiste tunnuste alusel:

1) médarde valisilme peab vastama tehnilistele tingimustele;

2) méardes peavad puuduma mehaanilised lisandid; maarde
h66rumisel sormede vahel ei tohi tekkida venivaid niidikesi;

3) maédre ei tohi olla kihistunud; vedela mineraaldli eraldu-
mine nditab, et madre ei ole stabiilne;

4) emulsiooni (hdgu) moodustamise jargi; Kui lasta mdni
gramm katsetatavat méadret kuuma veega tdidetud klaasi, vesi ei
muutu tldse v6i muutub vaga vdhe haguseks;

5) terava, kibeda 16hna puudumine, mis nditab, et mddre on
valmistatud kvaliteetsetest rasvadest, mis ei soodusta metallide
oksiideerumist.

Terastrosside Olitamiseks kasutatakse spetsiaalset trossimda-
ret MK, mida v6ib asendada solidooliga VYC.-2, lisades sellele
5—109% bituumenit.

§ 24. LISAMATERJALID

Ekskavaatorite teenindamisel, ekspluateerimisel ja remonti-
misel kasutatakse mitmesuguseid lisamaterjale.

Tihendusmaterjale kasutatakse selleks, et valtida vee, 0Oli,
kiituse voi gaaside vdaljumist detailide liitekohtadest. Tihendus-
materjali valikul tuleb arvestada vedeliku v6i gaasi iseloomu, mil-
lega tihend kokku puutub, samuti ka réhku ja temperatuuri. Ma-
dalal temperatuuril t66tavaid detaile tihendatakse enamasti paber-
vOi papptihenditega.
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Kummitihendid valdivad peamiselt vee labiimbumist.
Kdaesoleval ajal kasutatakse ka mitut liiki 6li-, bensiini- ja soojus-
kindlaid kummitihendeid.

Korktihendid on kohased vedelkiituse, kuumade olide
ja vee tihendamiseks. Kuna kork on defitsiitne materjal, siis kasu-
tatakse nende asemel kévakummitihendeid.

Paroniit on lehtmaterjal, mis valmistatakse kummi-asbest-
segust vulkaniseerimise teel. Paroniittihendeid kasutatakse tuge-
vasti kuumenevate detailide tihendamiseks. Paroniit on bensiini-,
oli- ja petrooleumikindel.

Klingeriit on lehtmaterjal, mille aluseks on asbest, mis
on segatud kaoliini, grafiidi ja mennikuga. Sideainena kasutatakse
kautsukit. Klingeriiti kasutatakse tihendamiseks vedelike ja gaa-
side puhul; klingeriit talub kuumutamist kuni 185° C ja rdhku
kuni 12 at. [

Vilt on kiitlikute villast valmistatud tihe pehme materjal.
Vilttihendeid kasutatakse madalamate temperatuuride juures 6li-i
tihenditena.

Korge kuumuse ja suure surve korral kasutatakse metall-
asbesttihendeid.

Vastavalt liite ja materjali iseloomule asetatakse kuivad,
immutatud voi spetsiaalselt varvitud (kaetud menniku voi pas-
taga) tihendid.

Papp-ja pabertihendeid kasutatakse karterites, laag- |
rites, Olipumpades ja mujal; vask- v6i raud-asbesttihendeid — |
plokikaantes, sisepdlemismootori sisse- ja véljalaske kollektorites, |
viljalasketorude summutites; korktihendeid = kiitusepaakide ja |
setteanumate kaanetihenditeks; vilt- ja kummitihendeid kasuta- |
takse tihendikarpides (topendites).

Tekstoliit -—— kihiline plastmass, mis valmistatakse bake- |
liitvaiguga immutatud puuvillriidest. Omab hdid antifriktsioonilisi
omadusi, on vee-, hapete- ja soojuskindel ning elektriisolaator.
Kasutatakse vdikeste hammasrataste, pukside, elektriseadmete
detailide (kilbid, paneelid, klemmid) valmistamiseks. Samuti kasu- |
tatakse seda ka materjalina tihendite valmistamisel. l;

Getinaks — Kkihiline plastmass, mis valmistatakse ‘bake- |
liitvaiguga immutatud paberist. Kasutatakse isoleermaterjalina.

Fiiber on vee-, 0li- ja bensiinikindel. Valmistatakse lehte- |
dena paksusega 0,5 mm ja rohkem, kasutatakse isoleer- ja tihend-
materjalina. 1

Hoordsidurite, pidurite, siduriketaste jne. valmistamisel kasu-
tatakse bakeliitvaigus immutatud asbestlindist voi niidist asbest- |
bakeliitkatteid, millesse on kootud vask- vOi messingtraati; pressi- |
tud katteid toodetakse ettendhtud mootmetes. Pressitud katetel on
hea soojusjuhtivus, nad on kulumis- ja niiskuskindlad, kuid nende
hoordetegur langeb oOlitumisel tugevasti. |

Karbinoolliimiga vdib tugevasti kokku liimida mitme-
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suguseid materjale — plastmassi, fiibrit, klaasi, vilgukivi, metalle,
Karbinoolliimi thendused on tugevad ja bensiini-, petrooleumi-,
8li- ja happekindlad ning taluvad kuni 100° C kuumust. Masinate
‘remontimisel kasutatakse karbinoolliimi peamiselt elektriseadmete
murdunud ja vigastatud detailide taastamiseks.

Vaavelhape on varvuseta, raske (erikaal 1,84), 6litaoline,
loomseid ja taimseid aineid sGestav ja nahal raskeid pdletishaavu
tekitav vedelik. Veega iihinedes eritab vdavelhape suurel hulgal
soojust. Vaavelhappes lahustub enamik metallidest. Vaavel-
happe lahuse valmistamisel tuleb vddvelhapet kallata vette (mitte
vastupidi) vdikeste annustena ja lahust hoolega segada.

Akude taitmiseks kasutatakse keemiliselt puhast vadvelhapet,
mis on lahustatud destilleeritud vees vahekorras, mis on ette nah- -
tud akupatareide ekspluatatsioonieeskirjades.



VIl peatiikk
EKSKAVAATORITE TEHNILINE TEENINDAMINE

Ekskavaatorite tehniline teenindamine seisneb mitmesuguste
kohustuslike toode tegemises, mille eesmdrgiks on remondita
pikendada ekskavaatori todiga ja tagada masina maksimaalset
tootlikkust antud tingimustes.

Iga uus ekskavaator varustatakse tehase poolt ekspluatatsi-
oonieeskirjadega (instruktsiooniga), milles on toodud tehnilise
teenindamise pohinduded, vastavalt ekskavaatori tiiibile. Koik
ekskavaatori brigaadi lilkkmed peavad neid ndudeid tditma. Enne
toole asumist peab ekskavaatori juht tiksikasjaliselt d&ra Oppima
tehase poolt esitatud tehnilise teenindamise eeskirjad. Need néu-
ded on thesugused koikidele ekskavaatoritele, olenemata nende
konstruktsioonist.

Tehnilisel teenindamisel on ette ndahtud jargmised t6o6d:

1) ekskavaatori vdline hooldamine (puhastamine, piithkimine);

2) kinnitusto6od (t66d, mis on seotud rikutud poltide ja teiste
uhenduste taastamisega);

3) reguleerimist6od;

4) mehhanismide mdarimine;

5) ekskavaatori varustamine kiituse, madrdeainete ja veega;

6) ekskavaatori tootamise jalgimine;

7) masina tootamisel ilmnevate tiksikute rikete korvaldamine;

8) ekskavaatori hoidmine juhul, kui ta jdetakse pikemaks
ajaks seisma.

§ 25. EKSKAVAATORITE VALINE HOOLDAMINE

Viline hooldamine seisneb masina s6lmede ja detailide stiste-
maatilises puhastamises porist, niiskusest ja tolmust ning varvi-
mine (korrosiooni vdltivate katete taastamine).

Vailiste hooldamist6ode hoolikas tditmine on ekskavaatori
efektiivse tootamise tdahtsaks tingimuseks. Nende t66de mittetdit-
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mine pohjustab avariisid, énnetusjuhtumeid ja kiirendab masina
kulumist. Nii nditeks ei saa lahti monteerida ka koige vdiksemat
detaili, seda eelnevalt puhastamata, sest mustus vG6ib pddseda
hoédrdepindadele ja soodustada nende kiiret kulumist.

On ekskavaatori s6lmed mustunud, ei avastata Oigeaegselt
morasid, detailide deformeerumist, kinnituste 16dvenemist ega
teisi ekspluatatsioonis tekkivaid rikkeid ja puudusi.

Ekskavaatori puhastamisel ei tohi rikkuda antikorrosioonilist
kattekihti. Varvitud detailide puhastamiseks kasutatakse puitkaa-
bitsaid. Teraskraape kasutatakse ainult kdiguosa varvimata detai-
lide puhastamiseks. .

Eemaldanud detailide pindadelt pori ja tolmu, plihitakse need
hoolikalt tle 06lis v6i diislikiituses kergelt niisutatud lapiga.

Juhtimisseadmeid ja detaile puhastatakse pehmete puuvill-
narmastega.

Pronks- ja messingdetaile soovitatakse puhastada hdsti pee-
nestatud kriidipulbri voi spetsiaalse pastaga.

Kabiini aknaid puhastatakse kriidiga; orgaanilist klaasi pes-
takse veega ja piihitakse pehme lapiga.

Ekskavaatori kere piihitakse iiks kord vahetuses kuiva pih-
kimismaterjaliga. Kui to66tamise ajal satuvad kerele poripritsmed,
eemaldatakse need veega ja piihitakse kere lapiga kuivaks.

Antikorrosioonilise kattekihi vigastused tuleb parandada vii-
vitamala.

Vilisel hooldamisel kontrollitakse nimekirja jargi tooriistu ja
puhastatakse need mustusest ja 6list. (Tooriistu hoitakse spetsiaal-
selt ettendhtud kohas.)

Kdik ekskavaatori vélise hooldamise t66d teeb juhi abi.

§ 26. KINNITUSTOOD

Enamik ekskavaatori detailidest on iihendatud poltidega, mis
on varustatud lukustusseadistega (vedruseibid, painutatud plaadid,
splindid jt.). Poltliited tuleb kinnitada hoolikalt, sest lukustussea-
dised (stopperid) voivad rikneda, nagu ka liite enda detailid (pol-
tide murded, keermete rikked).

Poltliidete korrasoleku iile otsustatakse stopperite seisukorra
ja poltide ning mutrite pingutuse jargi.

Mutrite ja poltide pingutust kontrollitakse mutrivotmega voi
vaikese vasaraga, millega koputatakse poltliiteid. Kerged 166gid
antakse mutrite kiilgpindade v6i mutri pea pihta. Klirisev heli
kinnitab, et tthendus ei ole korras. Mutreid keeratakse sujuvalt,
mitte jarskude tommetega. Kulunud mutrivétmeid ei ole soovita-
tav kasutada ega varustada suurema numbriga votmeid kiiludega.
Mutrivotme varre pikendamine toru abil ei ole lubatav. Kroon-
mutri pingutamisel ei tohi kasutada endist (tarvitatud) splinti ega
fikseerida mutrit mittestandardse splindiga.
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Oigest: : Volest/

Joon. 160. Terastrosside lahtikerimisviisid

Iga ekskavaatori dokumentatsioonis peab olema kinnituspunk-
tide nimekiri.

Kinnitustoodel ei tohi iiht liiki stoppereid asendada teistega.
Naiteks reduktorite karterites ei tohi pehmest terastraadist stan-
dardseie splintide asemel kasutada vedruseibe.

Kinnitustoodel vaadatakse tingimata lle keevisliited ekska-
vaatori tdahtsates s6lmedes (t66varustus, raamid, alused jt.). Neet-
liited koputatakse ldbi. Riknenud keevis- ja neetliidete taastamine
kuulub remondit6déde hulka. ;

Trosside kinnitust kontrollitakse noolel, kopa varrel ja hark-

toel. Kui on vaja uuendada moni tross, tuleb seda teha kinnitus-

téode ajal. Trosside lahtikerimisel jélgitakse hoolega, et ei teki |

silmuseid, mis pohjustavad trosside enneaegset kulumist ja kat-
kemist.

Joon. 160 on ndidatud trossi lahtikerimise viise.

Trossi kulumise iile otsustatakse purunenud traatide arvu
jargi iihe keersammu pikkusel. Mitmesuguse otstarbega ja konst-
ruktsiooniga trosside kohta on kehtestatud erinevad normid.

Koige tahtsamateks trossideks ekskavaatoritel on noole ja
raskuste tostetrossid. Nende trosside vigastused ei ole lubatavad.
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Toémbetrosse (draglainil, poordkoppekskavaatoril) kasutatakse
kuni tdieliku kulumiseni ja uuendatakse alles nende katkemise
puhul.

§ 27. REGULEERIMISTOOD

Reguleerimist66d on vajalikud normaalsete 16tkude hoidmi-
seks detailide vahel, neid vahetamata ja nende md&6tmeid muut-
mata. Mehhanismide Oigeaegne ja tdpne reguleerimjne kindlus-
tab nende detailide 6ige koostdotamise, vdhendab kulumist ja
pikendab remondivaheliste perioodide kestust. Reguleerimisele
kuuluvad ainult need ekskavaatori sélmed, kus on ette ndhtud
normaalsete pilude voi 16tkude taastamine. Kui instruktsioonis ei
ole antud sO0lme lotkude taastamine ette ndahtud, vahetatakse
detailid voi remonditakse.

Reguleerimistoodele eelneb tavaliselt kontrollimine, mille
juures maaratakse kindlaks antud s6lme seisukord ja reguleerimis-
toode iseloom ning maht.

Jooksvad reguleerimisto6d jaotatakse jargmisteks gruppi-
deks:

1) pilude reguleerimine hoordseadmetes (sidurites ja pidu-
rites);

2) kettilekannete ja roomiku lintide pinguse reguleerimine;

3) juhtimissiisteemide reguleerimine;

4) muud jooksvad reguleerimistood.

Lintpidurite reguleerimine seisneb noutava pilu seadmises
lindi ja piduritrumli vahel. Kui pidur on valja lilitatud, peab lindi
ja trumli vaheline pilu olema 1,5—2,5 mm, kusjuures see pilu
peab olema iihtlane trumli kogu ringjoone ulatusel. Pidurdamine
peab algama piduripedaali liikumisel umbes !/3 vOrra tema tais-
kdigust. .

Lindi ja trumli wvahelist pilu reguleeritakse poldiga 4
(joon. 161). Reguleerimispolt on varustatud kontramutriga, mida
parast piduri kontrollimist tuleb kindlalt pingutada. Reguleerimis<
poldid 3 ja 6 koos vedrudega 2 ja 5, samuti ka reguleerimispolt 1
peavad voimaldama pidurilindi 7 thtlast eemaldumist trumlist. :

Pedaal 10 asetatakse vajalikule korgusele kahvli 9 abil, mis
on keeratud tdmmitsale 8. Taandurvedru 12 pingust reguleeritakse
poldiga 11. Piduri reguleerimise jarel tuleb koik reguleerimispol-
did ja -mutrid kindlalt fikseerida.

Piduri reguleerimisel kontrollitakse ka lindi friktsioonkatte
seisukorda. Kui katte paksus on 309% kulunud, asendatakse lint
uuega. Kulunud lint antakse remonti. Kui friktsioonkate on 8li-
tunud, voetakse lint maha ja pestakse bensiinis puhtaks.

Teistsuguse konstruktsiooniga lintpidurite reguleerimine on
analoogiline tlalkirjeldatuga.

8]
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Reguleerimise "kvaliteedi iile otsustatakse ‘katsetootamisel
koormusega. Korras pidur peab kindlalt, libisemata kinni hoidma
maksimaalse raskuse. Jou rakendamine pedaalile ei tohi seejuures
olla liiga suur. Kopa (raskuse) seiskamine peab toimuma sujuvalt,
jarskude tommeteta.

Lintsiduri reguleerlmlne ei erine prlnt51p1aalse1t dintpiduri
reguleerimisest.

Lindi ja hoordtrumlic 7 (joon. 162) vaheline pilu peab olema
1,5—2 mm. Friktsioonkatte kulumisel see pilu suureneb. Pilu sea-
takse normaalseks reguleenmlsseadlsega mis koosneb poltidest 6
ja 3 ja mutrist 4, millel on parem- ja vasakpoolsed keermed.
Mutri 4 keeramisel muutub lindi otsa 5 asend kahe Olaga hoova 2
suhtes, millega liilitatakse sisse sidur. Mutri 4 keeramisel muutub
ka lindi ja trumli vahelise pilu suurus.

Jaikuse andmiseks kogu silsteemile kasutatakse ‘varrast 8,
mille pikkust v6ib muuta, mis on vajalik lindi digesti seadmiseks
siduri kokkumonteerimisel. Siduri valjaliillitamisel vd&imaldab
reguleerimispolt 9 lindi teisel otsal eemalduda 1,5—2 mm. Samaks
otstarbeks on ka ekstsentrilistele telgedele asetatud rullid 1. P66-
rates telgi, muudetakse rullide ja lindi vahelist pilu, mis v6imal-
dab lindil eemalduda iihtlaselt antud suuruse vérra kogu pikku-
sel. Koik reguleerimispoldid ja -mutrid, nagu lintpidurite juureski,
peavad olema pérast reguleerimist ja mehhanismi katsetamist
kindlalt fikseeritud. Valislintidega hoordsidurite reguleerimine el
erine lintpidurite reguleerimisest. Lintsidurite juures kontrollitakse
friktsioonkatete kulumise astet. Kulumise normid ia noéuded
linlide pindade seisukorra kohta on samad nagu !lintpidurite
juures.

Pneumokambriga sidurite reguleerimine seisneb friktsioon-
katete kulumise jdlgimises ja reguleerumsvahelehtede oigeaegses
asetamises tugiklotside 13 (vt. joon. 18) alla.

Kooniliste hoordsidurite reguleerimine seisneb siduri surve-
ketta telgnihkumise suuruse kontrollimises ja selle ulatuse kind-
laks tegemises vastavalt tehase instruktsiooni nouetele. Mitme-
suguste masinate juures on surveketta soovitava kédigu suurus eri-
nev. Vdikese vmmsusega ekskavaatoritel on surveketta kaik
0,1—1,5 mm, suure voimsusega ekskavaatoritel aga 2—3 mm.

Uks surveketta kaigu reguleerimise viisidest on toodud joo-
nisel 163. Joonisel on ndidatud ekskavaatori 3-652 reversmehha-
nismi h66rdsidur. Selle mehhanismi horisontaalvollile 5 on jaigalt
kinnitatud rangid 1, mis on surveketta 2 reguleerimispoldi 3 toeks.
Reguleerimispolti '3 saab kinnitada kontramutriga 4. Keerates
polti 3, kui sidur on sisse liilitatud, seatakse kruvi pea ja ran-
gide 1 vahele noutav pilu. Katsetanud sidurit, kinnitatakse polt 3
kontramutriga 4.

Koonussidurite reguleerimisel kontrollitakse samuti kulumist
ja klotside hoordepindade seisukorda (6litumist). Kulumise ise-
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Joon. 162. Siselindiga hoordsiduri
reguleerimine:

1 — rull, 2 — kahedlgne hoob, 3
ja 6 — poldid, 4 — mutter, 5 — lin-
di ots, 7 — hoordtrummel, 8§ —
varras, 9 — reguleerimispolt

Joon. 163. Koonilise hoordsiduri
surveketta kaigu reguleerimine:

1 — rangid, 2 — 'surveketas, 3 —
survepolt, 4 — kontramutter, 5 —
horisontaalvoll




Y,

Joon. 164. HOOGrdsiduri koonus-
klotside kulumine:

a — uus klots, b — kulunud Kklots,
¢ — vaherdnga abil taastatud klots,
d — ddrmiselt kulunud klots

Joon, 165. Mitmekopalise eks-
kavaatori ketassiduri ja Kkdigu-
mehhanismi piduri reguleerimine:
a — Kketassidur, b — pidur; 1 —
korpus, 2 — surveketas, 3 — rist-
mik, 4 — liikkuv muhv, 5 — hoob,
6 — ketiratas, 7 — vedav Kketas,
8 — veetav ketas, 9 — rumm, 10 —
pidurilint, 11 — reguleerimispolt,
12 — stopper

'




loom ja koonusklotside tooea pikendamise viisid reguleerimis-
vahelehtede abil on naidatud joonisel 164.

Mitmekopaliste ekskavaatorite (joon. 165, @) kaigumehhanis-
mide ketassidurite reguleerimine seisneb ketastele vajaliku surve
andmises vastu korpust 1.

Kui kettad on oigesti reguleeritud, peavad hoobade 5 otsad
eemalduma 1—2 mm survekettast 2, kui kettad on kokku surutud.

Sidurit reguleeritakse ristmiku 3 keeramisega rummu 9 keer- |

metatud osal.

Reguleerimiseks voetakse maha siduri kest, paigutatakse lii-
kuv muhv 4 darmisse valjaliilitatud asendisse, voetakse valja
stopper 12, eemaldades selle surveketta pesast, ja poorates rist-
mikku 3 seatakse sidur vajalikku asendisse. Seejdrel paigutatakse
stopper 12 surveketta 2 vastavasse pessa. -

Samaaegselt tuleb reguleerida lintpidurit poldiga 11 (joon.
165, b). Viljaliilitatud seisus peab lint 10 asuma piduritrumfist
kogu pikkuselt 1—1,5 mm eemal.

Reguleerimise jdrel kontrollitakse hoord51dur1 ja piduri koos-
tootamist. Seejuures tuleb votta arvesse, et siduri sisselilitamisel
peab pidur olema tdielikult valja lﬁ]itatud ja umberpoordult.

Mitmekopaliste ekskavaatorite kaitsesidurite = (piirkoormuse
sidurite) reguleerimine seisneb selles, et vedrude pinguse muut-
mise teel surutakse klotsid vajaliku tugevusega vastu hoorde-
pindu. Vedrude pingust muudetakse reguleerimispoltide ja -mut-
ritega.

Ekskavaatori tootamisel voib kaitsesidur libiseda. Parast mit-
meid libisemisi tuleb sidurit reguleerida.’

Uhtlaste pinnaste toétlemisel reguleeritakse sidur nii, et ta
tootamisel ei libiseks ja kogu energia ldaheks kasulikuks  tooks.
Suuri kive sisaldava pinnase tootlemisel peavad siduri- vedrud

Joon. 166. Reduktoﬁ keti ping‘use kontrollimine:

1 — suur ketiratas, 2 — kett, 3 — viike ketiratas, 4 — mdote-
joonlaud, 5 — kontrolljoonlaud
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Joon. 167. Reduktori keti pingutusseade:

1 — reguleerimispoldid, 2 — nurkliist, 3 — reguleerimisvahelehed,
4 — mootori kipad, 5 — mutrid

olema veidi ndrgemalt pingutatud. Seejuures jadab osa mootori
energiast kasutamata, kuid ekskavaatori mehhanismid on kaltstud
murdumiste eest.

‘Ulekandeketiide pingust on samuti vaja reguleerida, sest ket-

. tide detailid kuluvad tootamisel, mistGttu kett pikeneb (venib

vdlja). Seetdtltu on iga kettillekanne varustatud spetsiaalse pingu-
tusseadmega, mis voimaldab reguleerida keti pingust vastavalt
masinate tehnilise ekspluatatsiooni eeskirjadele, mis on toodud
tehase instruktsioonis.

Kettiilekannetele mojuvad halvasti nii puuduhk kui ka liigne
pingutamine: moélemal juhul esineb suur kulumine.

Keti pinguse kontrollimisviis on selgitatud joonisel 166. Mit-
mesuguse pikkusega ja konstruktsiooniga kettide kohta on tehase
poolt kehtestatud mitmesugused 1dbirippe @ normid. Joonisel 167
on ndidatud ekskavaatori (kopa mahuga 0,5 m? reduktori Kketi

- pingutusseadis. Vajalik ' pingus saavutatakse kogu mootori nihu-

tamise teel. Selleks on mootori alusraami kdapad asetatud nurkrau-
dadest 2 valmistatud alusplaatidele ja varustatud reguleerimispol-
tidega 1. Pdrast keti pinguse reguleerimist poltidega 1 asetatakse
alusplaadi 2 serva ja kdppade vahele vahelehed 3, ja mootor Kkin-
nitatakse  mutriga 5 raamile. Reguleerimisel asetatakse vollid
paralleelselt. Selleks asetatakse modlema kédpa alla ithepaksused
vahelehed. Paralleelsust saab kontrollida vo6llide vahekauguse
maotmise leel kahes punktis. Seejuures peavad vdikese ja suure
ketiratta stimmeetriatasapinnad {iihtima.
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Mitmekopalise ekskavaatori transportoorilindi pingust regu-
leeritakse pingutustrumli abil. Trumli asendit reguleeritakse pin-
gutuspoltide ja mutritega. Lint peab olema pingutatud selliselt, et
ta ei libiseks ajamitrumlil. :

Kui pingutuspoltide pikkus on tdielikult ara kasutatud, 459-
tatakse trummel algasendisse ja liithendatakse linti 200—250 mm
vorra. Selleks voetakse lindi 6mblus lahti ja 6mmeldakse pdrast
lindi lihendamist jdlle kinni. Lindi ots tuleb maha 16igata tapselt
risti.

Kui lint on tdé6tamisel laiuti ebatihtlaselt valja veninud, 1ibi-
seb ta trumlilt maha. Puuduse koérvaldamiseks v6ib trumli veidi
viltu asetada.

Lindi puhasti reguleeritakse nii, et pinnas kooruks lindilt
lahti {iihtlase kihina. Seejuures voOetakse arvesse lindi paksust
ombluskohtades.

Nolvamoodustajate kettide reguleerimine seisneb trosside 4
ja 9 (joon. 168) pingutamises. Pingutamine toimub spetsiaalse

seadise abil, mis koosneb pingutitest 1 ja 5 ja pingutuspoldist 8 |

mutriga 6. Parast reguleerimist iihendatakse trosside 4 ja 9 otsad
klambriga 3 nii, et jddvad vabad otsad pikkusega 150—200 mm.

Seejdrel asetatakse kohale spetsiaalne seadis ja keeratakse kinni |

klambrid 2 ja 7, nagu naidatud joonisel, ja vabastatakse klamber 3.

Pédrast trosside pingutamist mutritega 6 poldi 8 keermete
kogupikkuses lthendatakse trosside otsad uvuesti klambriga 3, ja
asetatakse kohale spetsiaalne seadis ning klambrid 2 ja 7 jarje-
kordseks pingutamiseks.

Joon. 168. Kett-nolvamoodustajate reguleerimine:
1, 5 — pingutid, 2, 3, 7 — trosside Klambrid, 4, 9 — trossid. 6 — pin-
gutusmutter, § — pingutuspolt

!
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Joon. 169. Survemehhanismi keti
pingutusseade:

1 — pingutusseade, 2, 3, 4 — mul-
rid, 5 — hoob, 6 — 3arniir, 7 —
ketiratas, 8 — kruvi

Joon. 170. Surveketi pingutus-

seade:
1 — tugi, 2 — Kketiratta telg, 3 —
ekstsentriline puks, 4 — kaas, 5 —

mutrid, 6 — lukustusplaat
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Kui nolvamoodustajad on digesti pingutatud, peab keti mak-
simaalne ldbiripe sirgjoonelisest teljest olema 30 mm. )
. Ekspluatatsioonil on sobiv kasutada pingutusseadist 1 (joon.
169). Keti pingutamiseks vabastatakse kontramutter 2 ja, kasuta-
des pingutuskruvile 8 keeratud mutreid 3 ja 4, pooratakse hooba 5
koos sellele asetatud pingutusketirattaga 7 Sarniiri 6 iimber. Hooba
pooratakse nii, et keti pingus muutub normaalseks. Lopetanud
reguleerimise, kinnitatakse mutrid 2, 3 ja 4 tugevasti.

Moénikord kasutatakse joonisel 170 kujutatud pingutusseadist.
Kettiillekande telg 2 on suuruse a vorra otstappidest korvale nihu-
tatud. Otstapid on kinnitatud kaane 4 ja mutrite 5 abil toele 1.
Keti pingutamine (tsentrite vahekauguse muutmine) toimub eks-
tsentrilise telje pooramise teel vajaliku nurga vdrra. Péoramiseks
on vaja vabastada mutrid 5. Lukustusseibi 6 kasutatakse telje
seadmiseks vajalikku asendisse.

Roomiku, lintide reguleerimine seisneb nende vabaharu ldbi-
rippe seadmises. Lindi ldabirippe suurus s6itub roomiku pikkusest
ja on 40—80 mm piirides. Kui lindi labiripe on ulaltdhendatust
suurem (lindi pingus ei ole kiillaldane), voib esineda keti lilide
pealejooks vedava tahtratta hammastele, mille tagajdrjel vdib
tekkida roomiku deformeerumine ja avarii. Liigne pingutus aga
pohjustab liigset energia kulu edasilitkumisel ja roomiku detailide
liigset kulumist. ' : ;

Roomikute pingutusseade on ndidatud joonisel 171, a.

Roomiku linti pingutatakse pingutusratta poolt. Teist pingu-

tusseadet (joon. 171, b) kasutatakse ajamiketi pingutamiseks.

Pingutusseadmed on konstruktsioonilt tihesugused. Kumbki
neist koosneb kahest pingutuspoldist ja mutritest 2. Roomiku lindi

a)

Joon. 171. Roomiku lintide reguleeri-
mine:

1 — roomikute pingutusseade, b — ajami-
keti pingutusseade; 1 - pingutuspolt, 2
mutter, 3 — splint
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v6i ajamiketi reguleerimisel voetakse valja sphndld 3 ja poorates
 vOtmega mutreid 2, nagu ndidatud joonisel 171, b, nihutatakse pin-
gutusratta telge vo6i ajamiratta volli.

Reguleerimisel jalgitakse, et pingutusrataste teljed v6i ajami-
‘rataste vollid ei nihkuks viltu. Et seda viltida, pooratakse iga
ratta kiljel asuvate reguleerimispoltide mutreid 2 vordse poorete
arvu vorra.

Iga vaadeldud reguleerimisseade voimaldab reguleerida ainult
teatud ulatuses. Kui keti pikendamine tuletab reguleerimise piir-
vaartuse, liihendatakse kett (voi lint) lilide eemaldamise teel.
Pingutusseadme reguleerimisulatus on valitud niisugune, et oleks
voimalik keti pikkust vahendada iithe voi kahe liili vérra séltu-
valt keti konstruktsioonist.

Juhtimishoovad ja pedaalid reguleeritakse o&igesse algasen-
disse, nii et juhil oleks mugav neid kasutada. Hoobade palgutus
muutub nende Sarniiride kulumisel.

Reguleerimisel kontrollitakse taandurvedrude plngust samuti
ka hoobade tithikdigu suurust (mis ei tohi olla iile 5—7% tais-
kdigust).

Hoobade reguleerimisel pikendatakse voi luhendatakse then-

duslilisid varraste /otsikute, parem- ja vasakpoolsete keermetega
mutrite jne. abil. Juhtimissiisteemi reguleerimise kord on ette
nahtud tehase poolt, vastavalt masina konstruktsioonile. Tavaliselt
reguleeritakse hoobasid koos tithe v0i teise mehhanismiga (sidur,
‘pidur jne.). Pdrast reguleerimist katsetatakse vastavat seadet, pin-
gutatakse koik kontramutrid ja fikseeritakse lukustusseadised.
} Pneumaatilise juhtimissiisteemi hooldamine (vt. joon. 98) seis-
neb toorohu ja rohuregulaatori 6 kontrollimises, R6hku kontrolli-
takse manomeetri 13 abil. Pneumaatil‘ise stisteemi kontrollimine
on vastutav operatsioon.

Too ajal jalgib juht hoolikalt manomeetri naite ja kannab
- koikidest puudustest viivitamatult. ette jaoskonna mehaanlkule
vOi tbode Juhdtajale

Hiidraulilise ja pneumaatilise juhtimisstisteemi reguleerimine
"ncuab tecnindavalt personalilt kérget kvalifikatsiooni. Sisteemi
t66d kontrollitakse manomeetritega, mis on asetalud hiidroakumu-
laatorile ja juhtimispuldile. Kui t66rohk kaldub koérvale tehase
instrukisioonis ettenahtud normidest, korvaldatakse rikked ja
reguleeritakse valjalaskeklapid. Hiudraulilise ja pneumaatilise sis-
teemi reguleerimist teostab remondibrigaad.

Haarderullide 1 reguleerimisel pooratakse telge 4 (joon. 172)
vajaliku nurga- vorra. Telje otsatapid 2 ja 6 asetsevad ekstsentri-
liselt telje keskosa suhtes. Ekstsentrilisus v6imaldab traaversit
lahendada iilemisele veereringile v6i eemaldada teda sellest koos
temale asetalud tugirullidega 1, sest telje 4 keskosa on asetatud
toe 3 avasse, mis on jdigalt kinnitatud ekskavaatori alumisele
raamile. Reguleerimise jdarel kinnitatakse telg 4 s6rme 5 abil traa-
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Joon. 172. Haarderuilide reguleeriine:
1 — haarderullid, 2 ja 6 — telje otstapid, 3 — tugi, 4 — telg, 5 — sorm,

7 — traavers, 8 — airik

versi 7 adrikule 8. Tugirullide ja veereringi vaheline normaalne
pilu on vdikese voimsusega ekskavaatoritel 0,51 mm. Selle pilu
suurim lubatav suurus voib olla kuni 2 mm. Pilu mdddetakse
lehtkaliibriga momendil, mil ekskavaatori podoratav osa toetub
uhtlaselt koikide oma tugirullidega poorderingile. Selline asend
saavutatakse siis, kui ekskavaatori kopp on alla lastud pinnasele.

Otsekoppekskavaatori toovarustuse reguleerimine tootamisel
seisneb kopa varre ja pesa vahelise pilu suuruse kontrollimises,
see pilu ei tohi tiletada 2—3 mm. Pilu suurenemisel asetatakse
pesa liuad vastava paksusega vahelehtedele. On samuti vaja kont-
rollida ja reguleerida kopa pohja riivi sisenemisulatust liistu
avasse. Seda suurust on voimalik reguleerida lingi nihutamise teel

seibide ja mutrite abil. Ekskavaatoritel kopa mahuga 0,5 m® on |

riivi normaalne sisenemine 15 mm. Ei tohi lubada, et riivi sise-
nemine oleks vdiksem, sest see pohjustaks riivi ja vahetatava
liistu kiiret kulumist.

Otsekopa reguleerimisel seatakse kopp iithe v6i teise nurga
alla kopa varre suhtes, vastavalt toodeldava pinnase tugevusele.

Kergete muldade kaevamisel vdahendatakse selle nurga suu- |

rust tavaliselt kopa kinnitusvarraste imberpaigutamise teel vas-
tavates kopa varre avades. Monedes konstruktsioonides asenda-
takse vardad pikemate vo6i lihematega.

Tootamisel otsekopaga jdlgitakse surve- ja tagasitombetros-

266



side pingust. Ei tohi lubada, et silisteemi trossid oleksid 16dvalt
pingutatud, sest siis ei toimu surve- ja tagasitémbeliikumised kiil-
lalt sujuvalt. Survemehhanismi trossi mittekiillaldane pingus poh-
justab paratamatu diinaamiliste koormuste suurenemist ja vdhen-
dab jarsult trosside tooiga.

Survemehhanismide survekette reguleeritakse vastavalt kett-
ulekannete reguleerimise iildeeskirjadele.

Tootamisel draglainiga jdlgitakse tiihjendusketi pikkust. Kopa
tostmisel peab see asuma horisontaaltasapinna suhtes 10—15°
nurga all. See voimaldab efektiivsemalt kasutada ekskavaatorit
ja korvaldab pinnase valjavarisemise kopast selle poordumisel
tihjendamiskohta. Et kopa kettide pikkus ei ole alati vérdne pro-
jektpikkusega, soovitatakse tapsustada tiihjendustrossi pikkus t66-
tamisel. Peale selle venib tithjendustross to6tamisel vdlja ja nduab
perioodiliselt pikkuse kontrollimist ja timberseadistamist.

Rootorekskavaatori tooorgani reguleerimine seisneb iilemiste
kanderullide ja alumiste juhtrullide asendi muutmises. Ulemiste
rullide asendit raami suhtes muudetakse reguleerimisvahelehtede
abil.

Korguse reguleerimisel asetatakse rootor kanderullide abil
sellisesse asendisse, et ta enda raskus ei kanduks hammasvoodelt
ile vedavatele hammasratastele. Alumised juhtrullid asetatakse
reguleerimisel nii, et nende toopindade ja jooksuraja vaheline
pilu oleks 2—3 mm. Rulle reguleeritakse spetsiaalsete reguleeri-
mispoltidega, mis t66 16pul kindlalt fikseeritakse.

Mitmekopaliste ekskavaatorite kopaketi pingust reguleeri-
takse spelsiaalsete pingutuspoltidega analoogiliselt roomiku’lindi
pinguse reguleerimisega. Pingutamise mddr on ette ndahtud tehase
instruktsioonis. Keti alumise haru ldbirippe suurus arvestatakse
aarmisest rullist ja see peab olema 40—50 mm piirides.

Ekskavaatorijuhi {ilesannetesse kuulub koikide kdesolevas
osas loetletud operatsioonide juhtimine, abitoolise poolt teostatud
toode kvaliteedi kontrollimine ja isiklik osavott nendest toodest.
Tuleb meeles pidada, et mittedigeaegne v6i mittekorralik regulee-
rimine vo6ib pdhjustada suuri purunemisi ja ekskavaatori pika-
ajalisi seisakuid.

§ 28. EKSKAVAATORI MEHHANISMIDE MAARIMINE

Ekskavaatori detailide pohiliseks kulumisliigiks on mehaani-
line kulumine. Et seda vahendada, juhitakse detailide kovade
hoorduvate pindade vahele 6li voi madret (madritakse detaile),
kusjuures metallpindade vaheline hdordumine asendub metalli-
ja madrdeaine vahelise hoordumisega.

Detailide maadrimine on kohustuslik ja vastutav t66 masinate
ekspluateerimisel.
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Olenevalt sélme konstruktsioonist kasutatakse tiht voi teisé'
litki madrdeainet. Iga ekskavaator on varustatud mdarimisjuhen- |
diga ja maddrimiskaardiga, mille taitmine ‘on kohustuslik. Ilma
mehaanikuga' kooskolastamata on kategooriliselt keelatud muuta
madardeaine liiki, mis on tehase poolt ette ndhtud. Ekskavaatori
mehhanismide madrimiseks kasutatakse nii 6lisid kui ka pakse
madrdeid. Mehhanismide o6litamiseks kasutatakse jargmisi stan-
dardseid 6lisid: industriaaldli 45, industriaaldli 45B, autooh AK-10,
autooli AK-15, nigrooli A, nigrooli 3.

Maaretest on kbige rohkem kasutatavad: solidool YC 1, V-2
YCe-1 ja YCe-2, grafiitmddare YCA, raskelt sulav madadare YTB:
veerelaagritele, trossimadare VK. :

Madrdeaine peab vastama antud s6lme isedrasustele. Oluline
on, et madre kataks héorduvad pinnad tugeva kilena, tungiks ka
koige vdiksemalesse detailidevahelistesse 16tkudesse ja piisiks neis
ka tugeva surve korral. Peale selle ei tohi madrded sisaldada vett,
leeliseid ega happeid, mis pohjustavad detailide korrosiooni.

 Madrdeaine tuleb valida séltuvalt iimbritseva Ghu tempera-
tuurist, sest temperatuuri muutusega muutub ka madrdeaine vis-
koossus ja tema madrdeomadused.

Uhekopalistel ekskavaatoritel kasutatavad madrimissiisteemid
on individuaalsed voi tsentraliseeritud. Individuaalse siisteemi kor-
ral madritakse iga detailide paar eraldi, kusjuures madrimisseade
asetatakse mdarimise ajal detailide vahetusse lahedusse. Tsentrali-,
seeritud siisteemi korral madaritakse mitu punkti tihest madrimis-
seadmest.

Maddrimissiisteemid jaotatakse nende tootamise jargi perioodi-
listeks ja pidevateks, madrde etteandmise viisi jargi — surve- voi
isevoolusiisteemideks; tsirkulatsiooni iseloomu jargi — ldbivaks,
ringlevaks ja segamddrimissiisteemideks.

Perioodiline  madrimine toimub teenindava personali poolt
kindlate ajavahemike jdrel vastavalt ithe voi teise sdlme konst-
ruktsiooni isedrasustele. Pideval madrimisel antakse madrdeaine
detailidele pidevalt véi kindlate ajavahemike jdrel, soltumata tee-
nindavast personalist.

Survediitamine (-mddrimine) toimub spetsiaalse pumba abll
Isevoolusiisteemides valgub mdardeaine isevoolu teel detailidele
raskusjou maojul.

Ldbiva siisteemi puhul ei tule kasutatud maare taga51 antud
detailidele, ringsiisteemi korral aga mdardeaine ringleb siisteemis.

Iseloomulikud madaarimise ndited vedelmddretega (dlidega) on
toodud tabelis 8, konsistentsete maaretega aga tabelis 9.

Tabelis 9 toodud tsentraalset madadrimissusteemi kasutatakse
ainult keskmise ja suure voimsusega ekskavaatorite juures.

Ekskavaatori iehnilisel teenindamisel lisatakse vajaduse kor-
ral madret juurde vo6i asendatakse tootanud madre uuega. Madrde |
juurdelisamise v6i vahetamise tdhtajad on ette ndahtud mdarimis-
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Joon. 173. Paagi Olitaseme nditaja:
a — kontrollkorgid, b — 06li kontrollkraan, ¢ — 6limodtevar-
ras; 1 — seib, 2 — kork, 3 — méootevarras

tabelis ja maddrimiskaardil ning teenindav personal peab nendest
tapselt kinni pidama. :

Delailide maddarimisel kasutatakse 6li kallamiseks Oolititesse
spetsiaalset pika nokaga o6likannu. On keelatud 6li kallata pude-
list, purgist vins. anumast, mille juures tekkivad olikaod suuren-
davad mehhaniseeritud t66de maksumust tunduvalt.

Teiseks madrimisviisiks 6lidega on nende kallamine kindlaks-
maaratud koguses lithe vOi teise ililekande karterisse voi erilisse
paaki suudme kaudu, mis on suletav spetsiaalse korgiga. Et maa-
rimine sellistes stisteemides toimuks néuetekohaselt, peab masinist

1 Joon. 174. Madardetoos:
1 — kaas, 2 — korpus
{
\ 4 Joon. 175. Kruvimdardeprits:
1 — otsik, 2 — mansett, 3 — kolb, 4 — silinder,
5 —'kaas, 6 — varras, 7 — poor
1 Y e 5 6 7
\PS7 9

I it

M
Y
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vOi tema abi hoolikait jalgima Olitaset karterites, tarbe korral 8li
juurde lisama vo6i 0li vahetama madrimiskaardil ettendhtud téht-
aegadel. Kirjeldatud maarimissiisteemide teenindamisel tuleb
kasutada spetsiaalset mddrimisinventari, mitte aga juhuslikku
taarat.

Joonisel 173 on kujutatud koige rohkem levinud seadmed
olitaseme kontrollimiseks karterites ja @ paakides. Kontrollkorgi
(joon. 173, a) oiemasolul kallatakse &li tditeava kaudu karterisse,
kuni olitase tduseb kontrollavani, mis seejdarel suletakse tihedalt
korgiga 2. Kork keeratakse kinni parast seda, kui liigne 6li on
kontrollavast valja voolanud. Kork tihendatakse fiibrist voi plast-
massist seibide asetamisega.

Otstarbekam on samal pohiméttel todtav 6li kontrollkraan
(joon. 173,b). Eriti laialdaselt on levinud 6limddtevarras (joon.
173, ¢). Varras 3 on varustatud jaotustega ja markidega, mis nai-
tavad oOlitaseme lubatavat iilemist ja alumist seisu. Olitaseme
moodtmiseks voetakse mootevarras esialgu ava kaudu vialja ja piihi-
takse puhta kaltsuga kuivaks. Seejdrel asetatakse moodtevarras
tagasi kohale ja vdetakse uuesti vdlja, et mddrata taseme korgust
oli jalje ]argl vardal.

Paks maare juhitakse toopmdddele maardetooside abil vodi
veelgi sagedamini maddrdepritsi v6i -pumbaga maddrdeniplite
kaudu.

Maardetooside ehitus on ndidatud joonisel 174. Maddrdetoos
~ koosneb korpusest 2, mis keeratakse madritavasse detaili, ja kaa-
- nest 1. Mddrdetoosi tditmiseks madrdega keeratakse kaas 1 kor-
puselt maha; korpus ja kaas tdidetakse solidooli vO0i mone teise
madrdeainega. Kaane pealekeeramisel korpusele surutakse maddre
ava ja vastava kanali kaudu -maddritavatele pindadele.

Joonisel 175 on ndidatud kruvimdardeprits. Prits koosneb
silindrist - 4, kolvist 3 koos mansetiga,h 2, mis on Kinnitatud var-
dale 6. Varras on keermetel keeratud kaande 5 Poora 7 kasuta-
takse varda 6 pooramiseks. Pritsil on sisekeermetega otsik 1, mille
saab keerata spetsiaalsele kuulklapiga varustatud madadrdeniplile.

Prits taidetakse médardega vastava labida v6i modne muu spet-
siaalse abinduga. Pritsi tditmisel juhuslike vahenditega wvoivad
madrdesse jadada ohumullid, mis raskendavad madrimist. Moni-
kord kinnitatakse otsik pritsile mitte jaigalt, vaid elastse vooliku
abil, mis kergendab kitsastes kohtades asuvate maardepunktide
feenindamist.

Joonisel 176 on ndidatud kahte tatpi kuulklapiga maarde«
niplid. Mdardenippel (joon. 176, a) koosneb korpusest 1, kuulist 2,
vedrust 6 ja tugiseibist 5 (viilmane moningates konstruktsioonides,
nagu ka joonisel 176, b ndidatul, puudub). Maardeniplil on tra-
petskeermed 3 pritsi otsiku pealekeeramiseks ja keermed 4 madar-
denipli keeramiseks maddritavasse detaili. Vedru 6 toetub iihe
otsaga kuulile 2 ja teise otsaga tugiseibile 5, mille kohalhoid-
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Joon. 176. Kuulklapiga madrde-
niplid:

a — tugiseibiga méadrdenippel, b —
tugiseibita maardenippel: 1 — kor-
pus, 2 — kuul, 3 — keermed prit-
si lthendamiseks, 4 — keermed
korpusse keeramiseks, 5 — tugi-
seib, 6 — vedru

245

a) b)

miseks korpuses 7 asuv alumine ots valtsitakse nipli kokkumon-
teerimisel.

Kuul on vedru abil surutud ava ilemise serva vastu ja ta
valdib mustuse ja niiskuse sattumist toopindadele ekskavaatori
tootamisel; kuul avaneb maddrde survel mehhanismide mddrimisel.

Maddrdepritsiga maddrimisel tuleb jalgida, et tdopindadele
satuks kiillaldasel hulgal maaret.

Liugelaagritesse surutakse madret seni, kuni vdrske madre
valjub vélli ja laagrite vahelistest lotkudest Seejuures surutakse
iihtlasi valja vana mustunud madre. Mustunud madarde eemalda-
mine on vaga tahtis laagri tooea pikendamiseks.

Veerelaagri maddrimisel on tarvis lisada vdarsket madret
juurde voOi vahetada maddre taielikult. Tavaliselt ei ole v6imalik
madaarde hulka veerelaagrites kindlaks teha, mistottu tehase inst-
ruktsioonides on maddratud kindlad tdhtajad maddrde tdiendami-
seks. Laagrid pestakse ja mddre vahetatakse ekskavaatori remon-
timisel. Veerelaagrite maarimisel tdidetakse siseruum 2/3—'/; ula-
tusel maardega. Ei tohi lubada, et madrdeaine tungiks labi tihen-
dite vahelt.

Asudes toole masina juurde, peab teenindav personal hooli-
kalt tutvuma maddrimiskaardiga ja sellest juhinduma tehnilisel
teenindamisel. Juhi abi peab igas vahetuses kontrollima maari-
mist graafiku jargi.

Naitena on tabelis 10 toodud ekskavaatori 3-652 madrimis-
kaart.

Tabel 10

FKSKAVAATORI 3-652 MAARIMISKAART
Posit- ’ Mééri “ |
sioonid | mis- | Adrimi
joon. | Madaritav detail | koh- | Maidrdeaine sort | gg_z;ggg;ls;us
177 ja tade | |
178 f arv | |

1 2 ol AR 4 } 5

—
[Mootor KJ/IM-46 E

837 A
;(joon. 177) i
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i 8 P T DR T B e
| | | |
2 ' Mootori karter ! 1 5An~11 suvel, An-8 voi | 120 tunpi jérel
| | [An-11 talvel |
3 | Réhutasandi | 1 |Sama 240 tunni jérel
4 | Olifiltrid |42 I ! Pesta 120 tunni
| | . jarel. ‘Seesmised
{ ! | filtreerivad ele-
| ] | mendid vahetada
| l | 240 tunni jarel
5 | Ohupuhasti | 1 . Toéotanud ja filtreeritud | 240 ‘tunni jédrel
-‘ 1
|
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Tabeli;,l'O_ja'rg

| 5

" laagrid

" Liilitussiduri rangid

Kaivitusmootori Kkarter
Kéi\{itusmbotori rohu-
tasandi . 1
Kéivitusmootori ohupu- |
hasti

Kdivitusmootori mag- |
neeto 3
Generaator !
|

_ [
Kéivitusmootori siduri |
rangid !
Kaivitusmootori  siduri |

hoova telg

Kaivitusmootori - reduk-
tor

Mootori eesmise toe }

Ventilaatori laager i
Kdivitusseadme.  verti-
kaalvolli iilemine puks |
Kdivitusseadme koo-
nushammasrataste karp |
i
?
Peasidur i

Keskmise ketta veere- |
laager

Lilitussidur”

Veetava ketta parem = |
ja vasak veerelaager

Veérelaagrid

|| talvel

' ; Nigrool A suvel,

Sama
4 .

g AK-10 suvel, AK-6

talvel
Sama

|

‘Tootanud ja filtreeritud
oli mootori Karterist
Industiriaaldli 45
voi 45B
VC-2 voi YC-2
suvel,

| ¥C-1 voi YC-1

! talvel
. AK-10 suvel, AK-6
| talvel
| YC -2 vdi VC-2

| suvel,

| YC-1 voi YC-1

| talvel

E Nigrool A suvel,
| nigrool 3 talvel
[¥C-2-voi YC-2

| suvel, t
| ¥C¢c-1 v6i YC-1

l Sama '

"

| AK-6 talvel

{

|

| YC.-2 voi YC-2
| suvel,

YC.-1 voi VC-1
talvel

Sama

YC.-2 vb6i YC-2
suvel, :
YC.-1 voi VC-1
| talvel

YC,-2 vdi VC-2

240 tupni jirel
240 tunni jarel
pesta tdidis

240 tunni jarel
1440—1920 tun-
ni” jarel

Sama

64 tunni’ jarel

120 tunni jarel -

720—960 tunni
jarel
120 tunni jarel

Sama
240 tunni jdrel

1440—1920 ' tun-
ni jdrel

16 tunni jarel

Sama

"

64 tunni jdrel

suvel,
YC.-1 voi VC-1
| talvel
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2

5

24

25
26

28

29

30

3

32
33
34
35
36

37
38
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Reversi- ja
po66rdemehha-
nism

Pé6rdeplatvormi  oli-
vann (ilemise kaigu-
mehhanismi hammas-
ulekanded) paagi
esimene osa

Reversimehhanism
(koonushammasrattad,
horisontaalvolli tsent-
raallaager, vertikaal-
volli  lilemine laager,
kdigukasti hammas-
rattad), paagi teine

osa

Reduktori kettiilekanne

Hammasiilekanne re-
versimehhanismilt pea-
vintsile

Ulemised veerelaagrid,
volli nuudid, hammas-
ratta laagrid

Volli nuudid, veere-
laagrid, kdigumehhanis-
mi vertikaalvolli ham-

masrattad
!

Koonushammasrataste
rummude veerelaagrid

Horisontaalvolli  vasak
veerelaager

Vertikaalvolli  {ilemine
veerelaager

Vahevoll ja
noole tostevints

Vahevolli hoordsiduri
rummude veerelaagrid

Vahevolli vasak veere-
laager

Vahevolli parempoolne
laager 3
Noole vintsi trumli
veerelaagrid

Porksiduri lingi volli
laagrid ja hoova Sarnii-
rid

Vahevolli ketiratta laa-
ger

Hoordsidurite vedavate
trumlite rummude nuu-
did

AK-15 suvel,
AK-10 talvel

Sama

YC.-2 voi YC-2
suvel,
YC.-1 voi VC-1
talvel
Sama

Industriaaloli 45
voi 45B

1440 tunni jarel

-

| Oli valamine

paaki 8 tunni
jarel

1440 tunni jarel
Sama

720 tunni jarel

Sama

{ 120 tunni jarel

' 720 tunni jarel

|

|
|

|
|

120 tunni jarel

240 tunni jarel

32 tunni jarel




Tabeli 10 jarg

|

| alumine veerelaager

i 2 3 4 | 5
39 Vahevolli nukksiduri 3 |VC.2 vai VC-2 240 tunni jarel
lilituskaelus ja linge- suvel,
pind YC,-1 voi YC-1
talvel
40 Noole vintsi trumli pi- 8 Industriaaloli 45 Sama
duri hoobade sarniirid vOi 45B
Peavints
41 | Vasaku hodrdsiduri 5 | Industriaaloli 45 | 64 tunni jarel
hoobade Sarniirid voi 45B
42 Volli vasak veerelaager | 1 |VC.2 vii YC-2 720 tunni jarel
i suvel, |
{ [ YCc-1 v6i YC-1 !
§ | talvel
43 Vasaku trumli veere- l 1 | Sama Sama
laagrid |
44 Reguleerimisrulli vasa- | 4 | Industriaaldli 45 64 tunni jarel
ku piduri Sarniirid | vOoi 45B ‘
45 Reguleerimisrulli pa-!| 4 | Sama | Sama
rempoolse piduri éar—“
niirid “
46 Volli parempoolne vee- | 1 |VC.-2 voi YC-2 | 720 tunni jdrel
relaager { suvel, |
| VC.-1 véi YC-1
| talvel
47 Parema hoordsiduri | 5 | Industriaaldli 45 64 tunni jdrel
hoobade Sarniirid { voi 45B
48 Parempoolse trumli ‘ 1 VC.-2 voi YC-2 | 720 tunni jdrel
: veerelaagrid | suvel, {
1 VYCc-1 vdi YC-1 1
i talvel ‘
49 Noole langetuskiiruse | 1 | Industriaaloli 45 | 240 tunni jdrel
piiraja veerelaager | voi 45B {
50 Greiferi trumli veere- | 1 |YCc-2 voi YC-2 | 720 tunni jdrel
laager | suvel, l
i VCc-1 vdi YC-1 ;
| |
{ talvel |
51 Noole langetuskiiruse | 2 |To0tanud ja filtreeritud | 64 tunni jarel
piiraja ja survemehha- | oli diisli karterist 1
nismide rull-pukskett | ol
Po6rdeplatvorm !
52 ° | Tsentraaltapi laager { .| VCe-2 w01 YC-2 | 8 tunni jdrel
1 suvel, ‘
YC-1 v5i YC-1
talvel 1
53 Haarderullide laagrid 3 |Sama | 32 tunni jérel
|
54 Tugi-poorderingi rullide | 24 " 1120 tunni jérel
teljed |
55 Poordemehhanismi volli 1 W } 720 tunni jarel
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63

64

65
56

" 6F

68

69
70
71
72

73
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-Juhtimispuldi rullid
Piduripedaalide hooba-

| limberliilitusmehha-

"Kdigumehhanismi verti-

‘Mehhanismide

juhtimissiisteem]| -

Peasiduri juhtimishoo-
bade Sarniirid

‘de Sarniirid ja nukid
Kiiruste timberliilitus-
mehhanismi Sarniirid
Ekskavaatori 3-656
rooli Sarniirid
Poordemehhanismi  pi-
duri hoobade Sarniirid
Kdigu- ja podordemeh-
hanismi nukksidurite
lilitusmehhanismi  hoo-
bade Sarniirid ;
Noole tostevintsi piduri
hoobade juhtimismeh-
hanismi Sarniirid
Vahevolli nukksiduri

nismi hoobade Sarniirid
Kompressor 4
Aktseleraatori trossi
juhtimismehhanismi
rullid

Poorlevate iihenduste
veerelaagrid i

y

Kdigumehha- {
nism ja ro_omikw
kdik (joon. 178) -

Kdigumehhanismi hori-

sontaalvGlli parem va-
lislaager

Kaigumehhanismi
horisontaalvolli vasak
vilislaager
Kdigumehhanismi hori-
sontaalvolli parem sise-
laager
Kdigumehhanismi hori-
sontaalvolli vasak sise-
laager

kaalvolli alumine laager
Kaigumehhanismi hori-
sontaalvolli parempool- |
se nukksiduri nuudid . |

7

32
10

| Industriaaldli 45
| voi 45B
| Sama

"

{

| Industriaaldli 45
| voi 45B A
| Sama

"

| Kempressorioli M ja T
| Industriaaloli 45

| vOi 45B

| YC-2 voi YC-2

| suvel,
| ¥C.-1 voi ¥C-1
; talvel

VC.-2 vdi YC-2
i suvel,
|VC,-1 vbi YC-1
{ talvel
| Sama

o Ry

120 tunni jarel °

Sama

"
64 tunni jdrel
Sama

120 tunni_ jarel

| b4 tunni jdarel
| }20 tunni -jdrel

Sama

64 tunni jarel

Sama




Tabeli 10 jarg

Xl 2 by TR i 5
74 Kdigumehhanismi hori- 1 Industriaaloli 45 . !64 tunni jarel
sontaalvolli vasaku voi 45B |
nukksiduri nuudid ’ ) !
75 Kdigumehhanismi juhti-| 10 | Sama {Sama
mishoobade $arniirid k [ f
76 Juhtrataste vdlislaagrid 2 ;YC ¢ 2. V01 . YCi2 A
: } i suvel, !
i i VC.-1 voi YC-1 .4
| e talvel
77 Juhtrataste siselaagrid | 2 Sama ! o
78 Vasakute tugirullide | 6 | il iy
| laagrid | j !
79 | Parempoolsete tugirulli-{ 6 ! 7
| de laagrid 1 | 3
80 Horisontaalvolli vasaku, "1 | Ef
otsa laager | { i
81 ' | Horisontaalvolli parem- : §2a g1 67 A
poolse otsa laager [ )
82 Parem- ja vasakpool- 4 ‘ > } =
sete kanderullide laag- | !
rid | ‘
83 Vedavate rataste valis- / 2LF Need ’ 2
laagrid ! f
84 Vedavate rataste sise- 2 } 4 o
laagrid | i
85 | Roomikkdigu ketid 4 f’ré‘x'jtanud ia filtreeritud | 120 tunni jarei
! ndislioli karterist i
86 | Stopperseadme §arniirid! 4 Industriaaloli 45 | Sama
5 g | voi 45B f
87 | Kaigumehhanismi koo-| 1 | Nigrool A suvel, 1 1440—1922 tun-

nushammasrattad | nigrool 3 talvel } ni jdrel

§ 29. KUTUSE JA MAARDEAINETE TANKIMINE

Kiituse hoidmisel, tankimisel ja tihest anumast teise kallami-
sel jdlgitakse, et kiitusesse ei satuks vett ega mustust. Tuleb vil-
tida kiituse timberpumpamist tihest taarast teise ilma erilise vaja-
duseta. ‘

Diislikiituse puhtus suureneb pikaldase settimise jarel. Enne
kiituse kaillamist ekskavaatori paaki peab teda laskma vdhemalt
4 ooOpdeva settida.

Tsisternis ei tohi leiduda roostet, rauapuru, katlakivi ega set-
-teid, mis vdivad kiitust risustada. Kiitust on koige parem hoida"
ja lasta setlida spetsiaalsetes tsisternides, mille maht wvastab
kiituse 0Opdeva vajadusele. Kui settetsisternid puuduvad, kasuta-
takse terasvaate. Tankimisel voetakse kiitust ainult tilemisest osast,
vahemalt 150 mm korguselt vaadi pohjast arvates.
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Settetsisterne ja vaate kaitstakse sademete eest. Paak taide-
takse ainult spetsiaalse ekskavaatorile asetatud pumbaga vdi ise-
voolu teel vooliku abil.

Paaki kallatav kiitus soovitatakse lasta ldbi flanellfiltri voi
labi kahekordse siidriide. Riide karvasem kiilg tuleb asetada
ulespoole.

Diislikiituse dambreid ja lehtreid ei tohi kasutada vee, 6li,
bensiini ja teiste ainete hoidmiseks, samuti ka téotatud 6li valja-
laskmiseks. Tankimisinventari hoitakse tihedalt suletava kaanega
kastis.

Kiitusepaaki on soovitatav tdita t6opdeva 16pul, et niiskust
sisaldav ohk paagist védljuks.

Enne kiituse sissekallamist pilihitakse paagi kaas ja tditeava,
samuti ka taiteava kaane Shuava porist ja tolmust puhtaks.

Ei ole soovitav paagis leiduvat kiitust taielikult dra kasutada,
sesl siis voivad settinud mehaanilised lisandid ja vesi sattuda
kiitusefiltritesse ja tekitada ummistusi.

Kui ekskavaator on vahetuste vaheaegadel (naiteks 6osel) voi
monel muul péhjusel pikemat aega seisnud, lastakse enne mootori
kaivitamist setted kiitusepaagist valja.

Kiituse ja madrdeainete tankimisel ei tohi kasutada juhus-
likku taarat. Kiituse tankimisel on keelatud kasutada dambreid, mis
el ole selleks ette nahtud. Isegi siis, kui on olemas spetsiaalsed
nokaga ambrid, on kiituse kaod tuule, mustunud ambrite kasuta-
mise jne. tottu valtimatud.

Kaivituskiitust on kodige parem hoida spetsiaalsetes kaanega
suletavates plekknoudes (bidoonides). Tankimiseks kasutatakse
vorguga varustatud lehtreid.

Maddrdeaineid viiakse ekskavaatori juurde tankimisautodes
(koos kiitusega) vOi spetsiaalsetes tankimistaarades. Vedelad
madadrdeained hoitakse kinnistes noudes (bidoonides), konsistent-
seid mddrdeid aga spetsiaalsetes purkides.

Tuleb hoolikalt jdlgida, et maardeained ja kiitus ei mustuks,
sest igasugune mustus suurendab ekskavaatori detailide kulumist.

Ekskavaatori tankimine maddrdeainetega ja kiitusega kuulub
juhi vO1 tema abi kohustuste hulka.

§ 30. EKSKAVAATORI TOOTAMISE JALGIMINE JA MONINGATE
RIKETE KORVALDAMINE

Ekskavaatori to6tamisel tekivad mitmesugused rikked, mil-
lede mittedigeaegne korvaldamine vo6ib pohjustada avariid. See-
tottu peab tooprotsessis juht ja tema abi kasutama koiki tooseisa-
kuid mehhanismide iilevaatuseks. Kui ilmneb kloppimine v6i moni
muu ebanormaaise tootamise tunnus, seisatakse ekskavaator, sel-
gitatakse valja rikke pdhjus ja korvaldatakse rike.
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Suurt tahelepanu pooratakse trossidele, eriti noole tdstetros-
sidele. Trossid vaadatakse ilile t66 vaheaegadel, kui kaheldakse
nende korrasolekus.

Ekskavaatori rikked, mlllede korvaldamine ei vaja spetsiaal-
seid abindusid, parandatakse ekspluatatsioonis ekskavaatori bri-
gaadi poolt. Selliste rikete hulka kuuluvad: trosside, tombe- ja
tostekettide vigastused vo6i purunemine, rull-pukskettide vigas-
tused, katete ja piirete deformeerumine, detailide t6opindade krii-
mustused, koppade kihvade murdumised, ripatsi ja koppade kin-
nitusdetailide vigastused v6i murdumine, lihtsate detailide vahe-
tamine, mis ei noua suuri lahtivotmis- ega kokkumonteerimis-
toid jne.

Purunenud trossi vahetamiseks peab ekskavaatoril alati
olema varem valmistatud vastava pikkusega ja labimooduga taga-
varatross. Katkenud tombe- v6i téstekett thendatakse spetsiaal-
sete Illidega, mis on, nagu- tagavara trossid, ekskavaatoril voi
jaoskonnalaos olemas. Kui sellised liilid puuduvad, iihendatakse
toste- ja tombeketid trossikeermest punutud ronga abil.

Rull-pukskettide remontimiseks peavad ekskavaatoril olema
tagavaralilid. Soovitatavad on samuti kopa tagavarakihvad ja
nende kinnitusdetailid.

Kinnituste l6dvenemine ja reguleerimisvead kuuluvad samuti
rikete hulka, mida ekskavaatori brigaad parandab dra viivitamata
parast nende avastamist.

Tootamisel tekib ka niisuguseid rikkeid, millede korvalda-
mine nouab suuremaid kogemusi ja spetsiaalseid tooriistu ning
seadmeid. Sellised rikked korvaldatakse tavaliselt remondibrigaadi
poolt ekskavaatorit teenindava brigaadi osavotul. Selliste toode
hulka kuuluvad t66d, mis wvajavad elektri- voi gaasikeevitust,
metalli 16ikamist, suuremaulatuslikku neetimist, tahtsate detailide
ogvendamist, uute detailide valmistamist, suurte tagavaraosade
kohaleasetamist jne.

Ekskavaatori brigaad peab vahetult osa votma koikidest t60-
dest brigadiri v6i remondibrigaadi juhtimisel.

§ 31. EKSKAVAATORITE HOIDMINE

Ekskavaatorite hoidmine on kolme liiki: vahetuste vaheline,
lihiajaline (kestusega 2—3 kuud) ja pikaajaline (ile 3 kuu).

Ekskavaatori vahetuste vahelisel hoidmisel pooratakse pea-
mist tdhelepanu sellelé, et koik aknad, uksed ja kere luugid olek-
sid kindlalt suletud ja keresse ei satuks tolmu, vett ega lund. Kui
uksed, aknad voi luugid ei sulgu tihedalt, korvaldatakse rikked,
vOi kui see ei ole vdimalik, voetakse kasutamisele ajutised abi-
noud, et takistada mehhanismide mustumist ja neile niiskuse sat-
tumist (selleks kasutatakse kilpe, presente ja muid niiskust mitte-
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labilaskvaid esemeid). Too 16pul suletakse mootori valjalaskeioru
ots spetsiaalse kaanega ja kui kaas puudub, siis vineeri- voi pleki-
tiikkiga. Viimasel juhul asetatakse kaane peale moni raske ese.

Et talvel ekskavaatori kdiguosa ei kiilmuks maasse kinni,
asetatakse ekskavaator laudadele v6i pakkudele. Talvel @ pdrast
toode 1opetamist lastakse ‘vesi viivitamata mootori jahutussiistee-
mist ja madala temperatuuri korral ka 6li karterist vélja. Oli kalla-
takse spetsiaalsesse taarasse voi, kui on olemas 6li- veesomendl
siis Olipaaki.

Enne lihi- voi plkaa]ahsele hoiule andmist tuleb rakendada
abindud masina osade kaitsmiseks korrosiooni eest. Lithiajalisel
hoidmisel arvestatakse sesooni ja kliimatingimusi,. pikaajalisel °
hoidmisel (konserveerimise korral) aga kasutatakse abindusid sél-
tumata neist tingimustest.

Igal juhul puhastatakse ekskavaator hoohkalt porist, rikutud
vdarv aga taastatakse. See]arel kaetakse vdrvitud pinnad kaitse-
pastaga.

Mootorite konserveerlmme on eriti tahtis operatsioon ja seda
tuleb teha vastavalt spetsiaalsele: tehase instruktsioonile.

Ekskavaatori pikaajalisel hoidmisel vabastatakse ko6ik juhti-
misstisteemi vedrud. Kui ekskavaatorilt on toovarustus maha voe-
tud, asetatakse selle tagaosa pakkudest valmistatud alusele.

Koik modteriistad voetakse tavaliselt ekskavaatorilt maha ja
hoitakse kuivas koetud ruumis.

- Luhi- ja pikaajalisele homle andmisel voetakse kdik trossxd
ekskavaatorilt maha, puhastatakse ja oGlitatakse; trossid hoitakse
kuivas ruumis.

Kui' ekskavaator jaab pdrast tootamist pikaks ajaks seisma,
suletakse kere uksed, aknad ja luugid kilpidega ning plommitakse.

Tuleb votta arvesse, et kogu hoiuaja valtel peab ekskavaator
olema (60vOimelises seisukorras. Aeg-ajalt kontrollitakse kaltse-
vahendite korrasolekut.

_ Ettevalmistustood ekskavaatori lithi- voi pikaajaliseks h01d-
miseks teostab ekskavaatori brigaad ettevotte © brigadiri voi
mehaaniku juhtimisel. :

Jarelevalve korra ja hoidmise instruktsiooni tditmise kont-
rollimise madrab antud jaoskonna téode juhataja vOi ettevotte‘»
juhataja.

Jaoskonna toode ]uhataja vOi. ettevoite juhataja madadrab
samuti ka ekskavaatori hoidmise eest vastutava isiku.

’




Vit peatikk
SISEPOLEMISMOOTORITE TEHNILINE TEENINDAMINE

Uus voi kapitaalremondist vdljunud ja sissetootamise jarel
ekspluatatsiooni vastuvoetud mootor arendab vajalikku véimsust,
kasutades normaalselt kiitust ja maardeaineid. Tooprotsessis kulu-
vad jark-jargult hod6rduvad detailid, mis vahendab mootori véim-
sust ja suurendab kiituse ning maddrdeainete kulu. '

_ Mootori ekspluatatsiooni kestus enne selle andmist kapitaal-
remonti on suurel madral soltuv Oigeaegsest tehnilisest teeninda-
misest. ;

Oigel ajal margatud puudused mootori t66s on vordlemisi
kergelt korvaldatavad. Seetottu peab ekspluatatsiooniprotsessis
tdhelepanelikult jalgima mootori té6tamist ja maarama tema seisu-
korra haale, tksikute detailide ja s6lmede kuumenemise ning oli
ja jahufusvee temperatuuri jargi. Valitingimustes on selline moo-
tori seisukorra maidramisviis ainuvoimalik. Sellise maaramisviisi
tdpsus aga on soltuv juhi kogemustest ja kvalifikatsioonist.

Detailide kulumise piiri kédttejoudmise pohilisteks tunnusteks
on mootori kloppimine, raskelt kdivitumine, tlekuumenemine,
kiituse ja oOli tilekulu, suits karterist ja valjalasketorust, véimsuse
vahenemine.

Tehnilise teenindamise operatsioonid, nagu puhastamine
porist, kinnitamist66d, mddrimine, kiituse tankimine, reguleeri-
mine, perioodiliselt vahetatavate detailide (filtri elementide, siiiite-
kiiiinalde) asendamine ja mustunud solmede ja detailide puhasta-
mine, millele eelneb lahtimonteerimine (filtrite korpused, katkesti
kontaktid), teostatakse vastavalt mootorite tehnilise ekspluatat-
siooni eeskirjades ettendhtud jdarjekorras ja perioodilisusega.

Reguleerimisele eelneb tavaliselt s6lmede ja detailide kont-
rollimine: Juhtudel, kui reguleerimine ei ole instruktsioonis ette
ndhtud, taastatakse detailide istud remontimisel.
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§ 32. MOOTORI TEENINDAMINE
Mootori puhasfamine

Enne puhastamist vaadatakse mootor tdhelepanelikult iile ja
margitakse lles k6ik mdrgatud puudused. Selle jdrel alustatakse
mootori puhastamist.

Iga pdev on vaja pithkida mootorit puhastusvahenditega ja
kuiva johvharjaga. .

Mootori koéige rohkem mustunud detailid pestakse perioodi-
liseit petrooleumiga; seda on kodige sobivam teha j6hvpintsliga,
mis voimaldab pesta ka kdige raskemalt kattesaadavaid mootori
osi. Pdrast petrooleumiga pesemist kuivatatakse mootor hoolikalt
kaltsudega vo6i puuvillnarmastega.

Kinnitustéod

Mootori sdlmede kinnituste norgenemine voOib pohjustada
kiiret kulumist ja isegi koostootavate detailide murdumist, v6ib
rikkuda torude ja varraste ithendusi ning tekitada tihendite rik-
keid. s
: Plokikaaned, karterid ja jaotushammasrataste kaaned ning
paljupoldilised darikud kinnitatakse kindlas jarjekorras — keskelt
dadrte poole ja ristamisi koos kinnitusdetailide mitmekordse jark-
jargulise kinnitamisega (joon. 179). Sellisel kinnitamisel liibuvad
detailid thtlaselt ega tombu viltu.

Operatsioonide taitmise jarjekord on ndidatud joonisel numb-
ritega.

Kinnitustoodel tuleb jédlgida ka vedruseibide Kkorrasolekut.
Murdunud v6i vetruvuse kaotanud seibid asendatakse vastavate

uute seibidega.

Mootorite madrimine ja maarimissiisteemi hooldamine

Mittekvaliteetsete, mustunud v6i antud mootorile mittekolb-
like oOlisortide kasutamine, samuti ka mittedigeaegne 0li vaheta-
mine ja mitteregulaarne 0li juurdekallamine vahendab detailide
tooiga ja tekitab hoordumisi, s60bimisi, laagrite valjasulamisi ja

KA
\{' N Joon. 179. Mutrite ia poltide iiht-
]

% % ¢2_ % ¢m . ] % lase pingutamise jariekord:
i \'?é a — Kkeskelt ddarte poole, b — ris-
a) ) tamisi

286




mootori avariisid. Seet6ttu oSlitatakse mootorit tapselt méaarimis-
kaardi jargi ja taidetakse kdik hooldamiseeskirjades ettendhtud
néuded. Kaardil on margitud méadrimiskohad, .-téhtajad ja olide
sordid.

Mootori mehhanismidesse kallatakse 6li spetsiaalsete vahen-
dite abil puhtatest tankimisndudest. Vedelaid maardeid (dlisid)
kallatakse spetsiaalsetest nokaga ja vorkfiltritega varustatud amb-
ritest voi kasutatakse tavalisi ambreid ja voérguga varustatud leht-
reid. Valiste Sarniirihenduste olitamiseks voi Olitite tditmiseks
kasutatakse vetruva pdhjaga ja nokaga varustatud dlikanne.

Stititeseadmeid oOlitatakse kondi- v6i turbiinidliga tilkdlitite
abil.

Konsistentse madarde surumiseks mdardeniplitesse kasutatakse
madardepritse.

Maaret antakse tavahselt pritsiga seni, kuni vana mustunud
madare on lotkudest tdielikult vdljunud, varske mddre aga ilmub
nahtavale piludest, kontrollavast v6i -klapi kaudu. Arvestades,
et monedel mootoritel puuduvad kontrollavad voi -klapid, suru-
takse maddret pritsiga ettevaatlikult. Liigsel survel purunevad
tihendid ja maddre satub kohtadesse, kus see on lubamatu.

Karteris vahetatakse 0li kohe pdrast mootori to6tamist, kui
6li on alles kuum ja voolab vabalt mootorist vadlja. Uheaegselt
karterioli vahetamisega vahetatakse ka 6li jdme- ja peenpuhastus-
filtrite korpustes ning dliradiaatoris, lastes vana 6li valjalaskeava
kaudu valja.

Kui 6li on mootori karterist valjunud, pooratakse vantvolli
kéasitsi 20—25 pooret, mitte sulgedes dravoolu avasid karteris ja
filtrite korpustes.

Tootanud o6li ei tohi valja lasta ndusse, mida kasutatakse
varske 0li kallamiseks mootorisse, sest siis satuvad paratamatult
varskesse 0Olisse tootanud Oli setted.

Karterioli taseme kontrollimisel mootevardaga tuleb tdhele-
panu poorata ka mootevardale jaanud 6li varvusele ja labipaist-
vusele. Kui ldbi 6likile on selgesti ndha mootevardal olevad mar-
gid, siis ei ole filtreeriv element mustunud ja seda ei ole vaja
vahetada; kui aga mé6tevarda margid ei ole labi olikile nahtavad,
vOi on halvasti ndha, siis on filtreeriv element mustunud ja tuleb
vahetada.

Filtrid puhastavad hadsti 6li lisanditest ainult siis, kui neid siis-
temaatiliselt hooldatakse. Labides mustunud filtreid, mustub ka
varske 0Oli kiiresti ja kaotab madrimise omadused. '

Filtrite hooldamine seisneb jdrgmiste operatsioonide Gigeaeg-
ses ldbiviimises: sette vdljalaskmine korpustest; peenpuhastus-
filtri elementide vahetamine vo6i taastamine; jamepuhastusfiltri
sektsioonide pesemine; korpuste puhastamine setetest.

Setted lastakse filtrite korpustest vdlja mootori karteri 6li
vahetamisel. On tdhtis, et filtrid oleksid hdsti soojenenud. Tuleb
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arvesse votla, et kulmal ajal filtrid (eriti peenpuhastusfllter) s00]e-
nevad marksa aeglasemalt kui 6li mootori karteris.

Igakordsel 6li vahetamisel voOetakse filtrid lahti. Filtreeri-
vad elemendid voetakse korpustest vilja ja pestakse v&i vaheta-
takse.

Mootorite ' KAM-46 (100) flltreenvad elemendld vahetatakse
igal teisel olivahetusel, Uute elementide puudumisel taastatakse
tootanud elemendid. Selleks eemaldatakse kate, vahetatakse filt-
reeriv {didis ja riidest mahis. Taidisena kasutatakse iihe elemendi
kohta 250 g lihtimata ketrusnarmaid nr. 20—40. Sisevorgu mahi-
seks kasutatakse mitkalit, sitsi voi kalinguri.

Enne filtrite kokkupanekut tuleb pdrast puhastamist voi filt-
reerivate elementide vahetamist pesta ka filtrite korpuste ja kaante
siseruum petrooleumiga. Petrooleumi jadtmed. eemaldatakse suru-
ohuga. Korpuste piihkimine seest ei ole soovitatav, sest kuivatus-
lapp jatab seintele lemmi, mis ummistavad flltreerlvald elemente
mootori tootamise ajal.

Igal teisel d6livahetusel pestakse petrooleumiga rohutasandeld
ja Olitaiteavade kaasi. Enne réhutasandi kohaleasetamist niisuta-
takse selle filter karteridliga. Filter peab enne mootorile asetamist
norguma.

Karteri ja filtrite korpuste véljalaskeavade korgid puhasta-
takse enne kohale asetamist hoolikalt mustusest ja piihitakse puh-
taks.

Mootori toovaheaegaael vOi spetsiaalsete] seisakutel kont-
rollitakse karteri olitaset 6limdotevardaga; olitase ei tohi langeda
modtevarda alumisest margist allapoole. Karterioli lisatakse
juurde Gigeaegselt kuni modtevarda iilemise margini.

Kui karteris on dlitase liiga korge, paisatakse seda rohkesti
silindrite seintele. Kolbide 6lirongad ei suuda liigset 6li silindrite
seintelt maha pilihkida ja see tungib pélemiskambritesse. Selle
tagajarjel halveneb mootori té6tamine ja suureneb kolbide, kolvi-
rongaste ja klappide tahmumine.

Oli sattumine suurel hulgal silindritesse poh]ustab oli pole-
mist, mille tagajarjel mootor ei toota. :

Mootori to6otamisel jalgitakse pidevalt manomeetri osutit, mis
nditab 6lirdhku olitussiisteemis. Olirdhu alanemine véib olla tin-
gitud oOlitorustiku 16hkemisest, 6li dravoolust ja 6li madalast vis-
koossusest. Viskoossus vdheneb, kui 6lisse satub suurel hulgal
kiitust, voi on ta liialt kuumenenud. Kérgendatud réhk voib tek-
kida oOlitorustiku ummistumisel. Niisuguste rikete korral ei ole
lubatud ekskavaatoriga tootada.

Ohupuhastis vahetatakse 6li iiheaegselt karteridli vahetami-
sega. Kui mootor té6tab puhtas 6hus, voib ka 6li 6hupuhastis olla
puhas ja selles on vdhesel hulgal setteid reservuaari pohjas. Sel
juhul voib Shupuhasti 6li jatta vahetamata. Mustunud 6li aga
eemaldatakse ohupuhasti reservuaarist, vorgud ja reservuaar pes-
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takse petrooleumiga ja lastakse viimane vilja ‘norguda. Seejdrel
puhutakse vérgud surudhuga labi.

Enne kohaleasetamist kastetakse vérgud puhtasse 6lisse,
reservuaar aga tdidetakse tootanud ja setitatud o6liga kuni ring-
sooneni.

Ohupuhasti puhastab 6hku tolmust seni, kuni tema vérgud on
olist marjad. Kui vorgud on kuivad, pddaseb 6hk koos tolmuga
mootorisse.

§ 33. MOOTORI MEHHANISMIDE HOOLDAMINE v s
Jahutussiisteemi hooldamine

Mootori normaalne tootamine on suurel madral séltuv jahu-
tussusteemis tsirkuleeriva jahutusvedeliku temperatuurist. Koige
okonoomsemalt, kindlamalt ja kauemini t66tab mootor, kui jahu-
tusvedeliku temperatuur on 75—85° C. Seetdttu tuleb mootori
tootamisel hoida jahutusvedeliku temperatuuri tahendatud
piirides.

Vedeliku liigne jahutamine v6i lilekuumenemine on mooto-
rile kahjulik. Liigse kuumuse tagajdrjel vedeldunud 6li moodus-
tab hoorduvate pindade vahel ebakindlad o6likiled, mille tagajar-
jel voivad tekkida avariid ja laagrite tilessulamised. Karburaator-
mootorites v6ib tilekuumenemise tagajdrjel tekkida kiittesegu
detonatsioon voi isestittimine. Uhtlasi halveneb 6huvool silindri-
tesse ja toosegu rikastub, millega kaasub musta suitsu valjumine
valjalasketorust ja intensiivne tahma sadestumine p6lemiskambri
seintele. Selle tagajarjel langeb tunduvalt mootori vdimsus, suu-
reneb kiitusekulu ja detailide kulumine.

Liigsel jahenemisel suurenevad mootori soojuskaod ja kasu-
likuks tooks laheb vdhem soojust. Seguvalmistamine ja polemine
halvenevad, sest halvenevad Kkiituse aurustumise ja selle inten-
siivse ning tdieliku pdlemise tingimused. Pélemine toimub aegla-
selt, kiitus péleb puudulikult ja selle pOlemata osa paisatakse
vdljalasketorusse (valge voi sinakashall suits).

Silindrite seintele sadestuv kiitus peseb maha 6likile ja val-
gub karterisse, kus veeldab 06li ja halvendab selle maarimisoma-
dusi. Kolbide pohjadele ja polemiskambri seintele ladestub kiituse
koksistunud osakestest koosnev tahm. Seega vaheneb liigsel jahe-
nemisel tunduvalt mootori voimsus, kasvab kiituse kulu, suure-
neb detailide kulumine ja samuti nagu iilekuumenemisel, voivad
tekkida hooérdumised ja maddrimistingimuste halvenemise taga-
jarjel isegi detailide kinnikiilumine.

Korralikult to6tav jahutussiisteem peab mootorit normaalselt
jahutama ka siis, kui timbritseva 6hu temperatuur on korge ja
mootor tootab tdiskoormusega.
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Kui tumbritseva 6hu temperatuur on keskmine vdi madal ja
mootor tootab alakoormusega, jaheneb mootor liialt. Mootori nor-
maalse temperatuuri hoidmiseks tuleb radiaator kinni katta. Kdige
parem on seda teha radiaatori ette asetatava katiku voi darmisel
juhul papi- v6i vineeritiiki abil.

Tootava mootori jahutusslisteem peab alati olema taidetud
jahutava vedelikuga. Kui vedeliku tase alaneb, kallatakse radiaa-
tori tdileava kaudu uut vedelikku juurde. Enne mootori kéiivita-
mist kontrollitakse jahutusvedeliku taset radiaatoris.

Soojal ajal tdidetakse jahutussiisteem puhta pehme veega.
Soolalisandeid ja mustust sisaldav vesi tekitab silindriploki
jahutussdrgis, ploki kaanes, torustikes ja radiaatoris katlakivi.
Viimane halvendab soojuse edasiandmist silindrite seintelt veele
ja sellelt radiaator: kaudu vdlisbhule. Peale selle vdheneb jahu-
tusvee tildmaht jahutussiisteemis. Mustus ja katlakivi soodustavad
mootori tlekuumenemist ja plokikaane méranemist.

Parimaks jahutusveeks on vihma- v6i lumevesi. V6ib kasu-
tada samuti kiillaldaselt pehmet jarve- voi joevett. Koige kareda-
maks on allika-, kaevu- ja merevesi. Enne kasutamist pehmenda-
takse karedat vett keemiliselt.

Vett pehmendatakse moni aeg enne selle kallamist jahutus-
stisteemi. Pehmendamiseks kasutatakse mitmesuguseid aineid: soo-
dat, lupja, permutiiti, glaukoniiti, trinaatriumfosfaati, tuha- voi
heinaleotist.

“Jahutussiisteemis asuv vesi on oma omadustelt ldhedane kee-
detud veele. See sisaldab vahem lubjasoolasid, mis on katlakivi
kujul juba osaliselt eraldunud mootori tootamisel. Seetdttu vahe-
tatakse vett taielikult voimalikult harva. Kui on vaja vett sistee-
mist vélja lasta, nditeks remontimisel vdi mootori seismajatmisel
kiilma ilma korral, mil jahutussisteem voib kiilmuda, lastakse
vesi valja ‘puhtasse nousse ja kasutatakse edaspidi jalle jahutus-
stisteemi taitmiseks.

Et valtida mustuse v0i juhuslike esemete sattumist jahutus-
stisteemi, kallatakse vesi radiaatorisse peene vorguga varustatud
lehtri kaudu, paremaks filtreerimiseks aga asetatakse wvorgule
linane riie.

Jalgitakse hoolega, et jahutussiisteem ei lekiks, sest vastasel
korral tuleb vett ‘sagedasti juurde valada.

Kui mootor on tugevasti kuumenenud, ei tohi sellesse kallata
kiilma vett. Samuti ei tohi talvel kallata jahutussédrki vaga kuuma
vett. Igasugune jarsk temperatuuri muutus voib tekitada silind-
rite seintes voi'plokikaanes morasid.

Jahuttssiisteemi kogunenud setted ja mustus eemaldatakse
iga 300—400 tootunni jarel. Selleks lastakse vesi jahutussiistee-
mist vélja kohe pdrast mootori seismajdtmist, et jahutusslisteemis
tsirkuleerivad mustuseosakesed ei saaks settida silindrite vee-
sarkide ja radiaatori paakide pohja. Seejdrel pestakse jahu-
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tussusteemi labivoolava veega, lasknud eelnevalt mootorit -
jahtuda. .

Katlakivi korvaldatakse jahutussiisteemist mootori iga 1000
tootunni jarel. Selleks kasutatakse jargmisi lahuseid: 750—800 g
seebikivi (kaustilist soodat) ja 250 g petrooleumi 10 1 vee kohta;
1 kg soodat ja 0,51 petrooleumi 10 1 vee kohta. Tiithja jahutus-
susteemi kallatakse tks tlaltahendatud lahustest, tdites sellega
kogu mahu. 10—12 to6tunni jarel seisatakse mootor, lahus las-
takse jahutussiisteemist vdlja, lastakse mootor jahtuda, pestakse
jahutussiisteem ldbi puhta veejoaga voi lastakse mootorist labi
10—15 ambrit vett, et eemaldada seintelt jarelejaanud katlakivi.

Kui on palju tolmu ja pori, puhastatakse radiaatori torusid
valjast perioodiliselt. Puhastamist toimetatakse ettevaatlikult, et
torude plaate mitte muljuda.

Mootori tootamisel venivad ventilaatori ajamirihmad aja kes-
tel vdlja ja nende side trumliga norgeneb. Kui rihmu 6igeaegselt
ei pingutata, hakkavad nad libisema, ventilaatori ja veepumba
poorete arv vaheneb, mille tagajarjel mootor kuumeneb ile ja
vesi radiaatoris hakkab keema. Libisemise korral aga kuluvad
rihmad kiiresti, mis vahendab nende too6iga.

Rihmade liigne pingutamine on samuti kahjulik, sest see
koormab iile veepumba ventilaatori ja generaatori ajami laagrid.
Rihm langeb sel juhul iilepingutamise tagajarjel kiiresti reast
valja ja rebeneb.

Mootorite ekspluatatsiooni eeskirjades on kontrollimiseks
kehtestatud rihmade pingutamise normid, samuti on ka kirjelda-
tud pingutamise kontrollimise viise. Soovitustest tuleb tdpselt
kinni pidada ja kontrollida iga pdev rihmade pingust. Tuleb jal-
gida, et rihmadele ja kummist tthendusvoolikutele ei satuks 06li
ega kiitust, sest need rikuvad kummi, mille tagajdrjel liiheneb
rihmade ja voolikute téoiga. 3

Mootori iga 100—120 t6o6tunni jarel kontrollitakse ja tarbe
korral pingutatakse ventilaatori, selle labade, pingutusseadiste ja
radiaatori kinnitusi.

Tootamisel stigisel ja talvel kallatakse mootori jahutussiis-
teemi mittekiilmuv vedelik (antifriis). Mootori kapotile ja radiaa-
torile asetatakse soojenduskate, mis on varustatud radiaatori
sudamiku kohal asuva avatava klapiga. Klappi kasutatakse jahu-
tusvee temperatuuri hoidmiseks mootoris ja radiaatoris kindlal
tasemel, avades klappi vastavalt vajadusele.

Erilist tdhelepanu pédratakse mootorite radiaatorite soojen-
damisele jahutussiisteemides, mis on varustatud termostaatklappi-
dega. Nende mootorite jahutussiisteemi kallatud vesi véib moo-
tori tootamisel tiihikdigul v6i vdikesel koormusel, mil termostaat-
klapp on suletud, kiilmuda (eriti radiaatori allosas).

Nende mootorite radiaatorite vesi vdib kiilmuda ka mootori
kaivitamisel pakasega. Seepdrast tuleb mootorisse valada sooja
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vett, mille temperatuur on 80-—85 C, lastes seda voolata labi

jahutussiisteemi seni, kuni valjalaskekraanidest valjub. soe vesi.
Jahutussiisteemi tditmisel tuleb arvestada, et termostaatklapp

takistab kiiret 6hu valjumist ja stisteemi kiiret taitumist veega.

Kaivitusmootorite hooldamine

Kaivitusmootorite I'1-46 ja I'TA-10M hooldamine toithub samuti
nagu tavaliste karburaatormootorite juures. Mootorit TTIA-10M
madritakse bensiinile juurdelisatava 6liga, seetdttu ei tohi kaivi-
tuse holbustamiseks kallata tema silindritesse puhast bensiini.
Sattudes silindrite seintele, uhab bensiin nendelt maha madarde,
mida ei ole nii rohkesti kui tavalise maarimissiisteemiga mooto-
rite juures. Kdivitamiseks kasutatakse ainult kdivituskutust (ben-
siini koos oliga).

Bensiin segatakse 6liga puhtas néus tapselt ettendhtud vahe-
korras. Hoolika segamise jarel peab segu omandama iihtlase var-
vuse. Seda on koige soodsam kontrollida, kui segu valmistatakse
klaasnous.

Oiges proportsioonis koostatud kaivituskiitusel tootav mootor
tekitab vahe suitsu. Kui suurendada 6li sisaldust, on mootori kaivi-
tamine raskem, tekivad vahelejdtmised, siilitekiitinla elektroodid
tahmuvad; puuduliku 6li koguse korral aga kulub mootor kiirelt.

Kui méne katse jdarel mootor ei kdivitu, tuleb parast rikete
korvaldamist karter labi puhuda, et sellest eemaldada kondensee-
runud kiitust. Selleks keeratakse lahti karteri allosas asuv kork ja
pooratakse mitu korda vantvolli noori abil ringi.

Uheks mootori raskelt kdivitamise ja selle voimsuse langemise
pohjuseks, kui toite- ja siilitestisteem tootab korralikult, on kar-
teri mittekiillaldane hermeetilisus. Kdige sagedamini rikneb her-
meetilisus siis, kui vantvolli otste tihendid ei ole korras. Tihen-
dite vahetamiseks voetakse kaivitusmootor diislilt maha ja saa-
detakse tookotta. ;

Kaivitamine on raskendatud, kui kolvirongad on kulunud.
Selle rikke tunnuseks on nork kompressioon, mistottu vantvolli
on kerge poorata. Kolvirongaid saab vahetada ja muid vantmeh-
hanismi rikkeid korvaldada ainult vastavas remonditookojas.

Eriti hoolikalt kontrollitakse kaivitusmootori kinnitamist dii-
selmootorile ja kaivitusmootori koikide detailide Kkinnitusi, sest
vibratsiooni mojul lédvenevad iihe- ja kahetaktiliste mootorite
kinnitused Kkiirelt.

Ulekandemehhanism kdivitusmootorilt diiselmootori vantvol-
lile vajab Oigeaegset 6litamist ja selle mehhanismi iiksikute osade .
reguleerimist. Kdivitusmootori I'l-46 reduktorisse kallatakse suvel
nigrooli ja talvel autooli AK-15.

Diiselmootori. iga 240 tootunni jarel mdbdetakse reduktori
korpuses olitaset, iga- 1000 tootunni jarel aga vahetatakse o6li. Enne
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6li vahetamist pestakse reduktor ja selle réhutasandi petrooleu-
miga.

Kaéivitusmootoerite TIA-10M reduktorites kasutatakse sama 0li
nagu diiselmootori karteris. Oli vahetatakse iga 300360 to6tunni
jarel. Teised tlilekandemehhanismi osad madritakse vastavalt maa-
rimiskaardile.

Karburaatori hooldamine

- Karburaatori hooldamine seisneb tema ‘puhtana hoidmises,
ujukikambrisse koguneva sette perioodilises valjalaskmises, 6hku
labilaskvate 16tvunud iihenduste - tihendamises, reguleerimiste
kontrollimises, bensiini vdljatilkumise koérvaldamises ujukikamb-
rist, lahtivotmiskohtadest, bensiinitoru itithenduskohast, diilside
korkidest jne.

Diitiside kalibreerimist ja kiituse taseme reguleerimist ujuki-
kambris tehakse tehases v6i remonditookodades. Ekspluatatsioo-
nis tuleb karburaatori puhastamisel jalgida, et tehase reguleerin-"
gud ei muutuks.

Ekskavaatori ekspluateerimisel kontrollitakse ja reguleeri-
takse perioodiliselt karburaatorit spetsiaalsetes statsionaarsetes
voi liikuvates tookodades, mis on' paigutatud autole vo6i jdrel-
vankrile.

Kui ei peeta kinni hooldamiseeskirjadest; valmistavad kar-
buraatorid liiga rikast voi liiga lahjat segu. Nii iihel kui ka teisel |
juhul suureneb kiitusekulu, mootori véimsus aga vdaheneb. Vii-
mane on eriti margatav segu jarsul lahjenemisel.

Rikast segu iseloomustab vdljalasketorust valjuv must suits.
Kui mootor t66tab pikemat aega rikkal segul, tahmuvad polerms-A
kamber ja stitekiitinlad tugevasti.

Rikas kittesegu tekib peamiselt jargmistel pohjustel:

¢ 1. Ujukikambri noéelklapp ei sulgu tihedalt v6i kasutatakse
liiga kerget kiitust. Esimesel juhul pestakse noela ja selle pesa
voi kdrvaldatakse sdobimise pdhjus, teisel juhul — taastatakse
kiituse normaalne tase ujukikambris, Karburaatori iileujutamine
tekib ‘ka siis, kui ujuk on vigastatud ja uppunud. :

2. Diduside avad on liiga suured. Sellised ditsid tuleb vahe-
tada.

3. Pihustid on ebatihedalt sisse ‘keeratud voéi tihendid riku-
tud. Rikutud tihendid vahetatakse, pihustid keeratakse tugevasti
sisse. o

4, Ohu sissevool on vidhenenud, sest dhuklapp on suletud
voi ohufilter ummistunud. Seada korda 6huklapp (kuni see avaneb: -
taielikult) voi pesta ohufiiter.

5. Ohudiiiisid vdi doseerimissiisteemide avad on ummistu-
nud. Avad puhastatakse vo6i puhutakse: labi.
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Kui kiittesegu on lahja, langeb mootori véimsus, ta kuume-
neb ile, tekivad tagasiloogid ja paukumine karburaatoris.

Kbdige sagedamini lahjeneb kiittesegu jargmistel pdhjustel:

1. Kiitusepaagi korgi 6huava on ummistunud. Puhastada ava
traadiga ja puhuda labi.

2. Kirtusefilter v6i -toru on ummistunud. Vétta filter ja toru
lahti ning puhuda ldbi surudhuga.

3. Diiiside avad on ummistumise v6i ebadige reguleerimise
tagajarjel vahenenud. Ummistumise korral puhuda ditsid labi;
mittevastavad diitisid vahetada.

4. Ohu sissepéds karburaatorit ldbimata karburaatori ja sisse-
lasketoru tthenduste kaudu ja toru iihendustest silindriploki ja
plokikaanega, klapisddrte ja juhtpukside vaheliste pilude kaudu,
sisselasketoru morade kaudu.

Pingutada torude iihendusi ja vahetada detaile.

Diiseimootori toitesiisteemi hooldamine

Toitestisteem vo6ib kaua tootada remondita, kui tapselt tdide-
takse hooldamise eeskirju ning kasutatakse puhast, filtreeritud ja
settinud kiitust. :

Et toitesiisteem tootaks pikemat aega riketeta, tuleb tapselt
taita kiituse hoidmise, filtreerimise ja tankimise eeskirju, samuti
ka antud mootorile soovitatud kiituse Gigesti kasutamise reegleid
vastavalt aastaaegade temperatuurilistele tingimustele.

Et tagada kiituse liikumist madalréhutorus, asetatakse moo-
torite kiitusepumpadele kdsipump.

Ohu leidumisel toitesiisteemis on diiselmootori kédivitamine
raskendatud vo6i voimatu: kergesti kokkusurutav o6hk, sattudes
mootori toiteslisteemi, segab kiituse andmist silindritesse, sest
plunzri litkumisel toimub ainult 6hu elastne kokkusurumine vai-
kese rohu all, mis ei iileta pihusti vedru vastusurvet. Isegi kdige
vdaiksemad oOhumullikesed takistavad toitesiisteemi normaalset
tootamist.

Ohu eemaldamine on t01tesusteem1 sagedasemaks hooldamis-
operatsiooniks. Diiselmootoritel on toitesiisteemi kdikides kohta-
des, kus on véimalik 6hu kogunemine, korkidega suletud voi ven-
tiilidega varustatud avad 6hu vdljalaskmiseks.

Kui 8hk on sattunud stisteemi, avatakse kiitusefiltril asuv
ventiil ja pumbatakse kdsipumbaga vO6i diisli vantvolli péorami-
sega kiitust ventiili kaudu valja, kuni ohumulle kiitusejoas ei
esine. Seejarel suletakse ventiil tihedalt. Et eemaldada kogu 6hk
siisteemist, avatakse ja suletakse ventiilid filtritel ja kiitusepum-
bal mitu korda, alates alumistest ja 10petades tlemistega, pumba-
tes kiitust pidevalt 1dbi slisteemi. Kui 6hk satub sagedasti kiituse-
slisteemi, siis kontrollitakse kiitusetorude koikide ithenduste her-
meetilisust ja korvaldatakse kiituse vahimgi valjaimbumine.
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Kiitusepaagi hooldamine. Kiitusepaak hoitakse alati puhas ja
taidetakse toopdeva lopul kiitusega. Sellega eemaldatakse paagist
niiskusega kiillastunud 6hk ja hoitakse dra veeaurude kondensee-
rumist.

Enne paagi tditmist kitusega puhastatakse taiteava kork ja
selle imbrus hoolikalt mustusest ja tolmust. Mootori iga 100—150
tootunni jarel avatakse vdljalaskekork voi paagi pohjas olev
kraan ja lastakse vdlja setted. Kui ohk on tugevasti mustunud
tolmust, pestakse mootori iga 100—300 t66tunni jarel korki ja
taiteava vorkfiltrit. Mootori iga 300 to6tunni jéarel pestakse kiifuse-
paaki (ilma maha votmata) kiitusega, mis kallatakse “tditeavasse,
kui vdljalaskeava paagi pohjas on avatud.

Taiteava ei tohi kunagi lahti jatta.

Kiitusefiltrite hooldamine. Kiitusefiltrite hooldamlstoode hulka
kuuluvad: sette valjalaskmine, filtrite siseruumide pesemine, pilu-
filtrite pesemine, peenpuhastuselementide vahetamine (v6i taasta-
mine) voOi endise konstruktsiooniga peenpuhastusfiltri tdidise
vahetamine ekspluatatsiooni eeskirjades ettendhtud tdhtaegadel.

Jamepuhastusfiltrite pilu- ja plaatsektsioonid pestakse petroo-
leumi voi diisliklitusega, kasutades johvharja, mille jarel puhu-
takse labi surudhuga vo6i pannakse norguma.

Peenpuhastuse mustunud filtreerivad elemendid vahetatakse.
Elementide taastamisel keritakse i{iheaegselt maha koikide ele-
mentide pealmine niitide kiht ja selle all olev filtripaberi kiht.
Ei tohi vahetada ainult tiht elementi, jattes teised mustunud ele-
mendid vahetamata.

Pooli tuiipi elementide to6iga on soltuv kiituse puhtusest.
Mida rohkem mehaanilisi lisandeid sisaldab kiitus, seda kiiremini
mustuvad elemendid.

Kiituseaparatuuri hooldamine. Enne toode algust kontrolli-
takse Olitaset pumba korpuses ja regulaatoris. Vajaduse korral
kallatakse ©Oli juurde.

Olitamiseks kasutatakse sama &li mis diisli karteriski.

Perioodiliselt iga 100—120 t66tunni jarel kontrollitakse pol-
tide ja mutrite pingutust, millega pump ja pihusti on kinnitatud
mootorile. Gaaside ldbitungimine pihusti ja selle pesa vahelt el
ole lubatav, sest siis kuumeneb pihusti lile ja muutub t66kolb-
matuks.

Koérgrohutoru mahavotmisel tuleb valtida mustuse sattumist
kiitusepumba sektsiooni ja pihusti lahtistesse avadesse. Seepéarast
tuleb stutsrid hoolikalt enne toru mahav6tmist puhastada. Parast
toru mahavotmist keeratakse selle asemele kiibarmutrid, torude
mutritesse aga keeratakse kaitsekorgid.

Kiitusepumba ja pihusti lahtivotmine valitingimustes ei ole
lubatav. Selline lahtivotmine néuab spetsiaalseid tooriistu ja seda
vOib teostada ainult vilunud mehaanik spetsiaalselt sisustatud t66-
kojas.



Kiituseaparatuuri mittekorrasoleku tunnuseks on suits vilja-
lasketorus, mootori voéimsuse langus, kiituse iilekulu, vahele-
jatud silindrites, silindrite ebatihtlane t66tamine ja mootori raske
kdivitamine. Sellised rikked pohjustavad diisli ja kiituseaparatuuri
kiiret kulumist.

Suits vdljalasketorus nditab, et kiituseaparatuur ei ole korras
voi mootor on iile koormatud.

Mootori ebatlihtlane to6tamine, millega kaasneb -suits vélja-
lasketorust' ja mootori voimsuse langemine, esinevad peamiselt
siis, kui pihusti ja kiitusepump ei ole korras.

Kui mootori vbéimsuse langemisel ei esine suitsu valjalaske-
torus, siis on tavaliselt ummistunud kitusefiltrid.

Igal juhul, kui kiituseaparatuur ei té66ta korralikult, on kiituse
kulu suur. : : ;

Vahelejatud silindrites ja mootori raske kdivitamine on tin-
gitud peamiselt 6hu olemasolust kiitusesiisteemis. Kui on selgu-
nud, et pihusti ei toota korralikylt. on soovitatav see vahetada
tagavarapihustiga, mis on juba olnud t66s, kuid on reguleeritud
ja kontrollitud spetsiaalses t60kojas.

Kiitusepumpa kontrollida ja rikkeid korvaldada véivad ainult
spetsiaalselt vdljaoppinud ja kogenud tootajad, kellel on vajali-
kud tooriistad ja seadmed.

. Mootor tootab normaalselt ainult siis, kui kiituse andmine
¢ silindritesse toimub momendil, mil kolb asub tdpselt ettendhtud
asendis -— survetakti 16pul.

Kiituse andmise algmomenti sektsioonide poolt kontrollitakse
igakord, kui vahetatakse kiitusepumba detaile v6i mootor lahti
voetakse vOi kui tekib kahtlus, et kiituse andmise algmoment ei
ole Oigesti seatud.

Kitusepumbal reguleeritakse kiituse andmise algmomenti
ainult siis, kui pumpa ei ole vdimalik asendada teisega.

Kiituseaparatuuri profiilaktilist kontrollimist, reguleerimist
ja remontimist tehakse spetsiaalsetes tGokodades vOi kontroll-
punktides, kus .on kvalifitseeritud personal, tooseadmed, spet-
. siaalsed tooriistad ja wvahendid.

Karburaatormootorite elektrilise siilitesiisteemi hooldamine

Magneeto hooldamine. Magneeto hooldamine seisneb selle
igavaheluselises pubastamises tolmust ja mustusest ning Kkinni-
tuste kontrollimises.

Magneeto laagreid ja hammasrattaid oOlitatakse kondidliga
tdhtaegadel, mis on madrgitud  antud mootori maarimiskaardil.
Sama 6liga immutatakse ka tahti, mis maarib katkesti nukki, mille
jarel oOlijdagid eemaldatakse. Kondidliga Olitatakse peale selle
katkesti  vasara telge, eelsiiiteautomaadi s6rmi, samuti ka
kdivituskiirendit.
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Magneetot tuleb dlitada ettevaatlikult, sest 6li havitab juht-
mete isolatsiooni, rikub kondensaatorit ja katab katkesti kon-
takti, mille tagajarjel nende kontaktpinnad pdlevad dra.

Magneeto kontaktid vajavad hoolikat hooldamist. Eksplua-
tatsioonieeskirjades ettendhtud tdhtaegadel vaadatakse kontaktid
iile, médodetakse kontaktidevahelise pilu suurust ja puhastatakse
kontaktide pindu.

Katkesti kontaktide ebatdpne pilu v6i kontaktide mustumine
pohjustab siilite vahelejdatmisi ja raskendab mootori kaivitamist,
eriti kilmal ajal. 3

Kui kontaktid ei ole 6litunud, nad on hallid ja nende pinda-
del on ainult lksikud soobetdpikesed, siis neid puhastada ei ole
vaja. Kui pindadel ei leidu suuremaid poélemisjalgi, vaid kontak-
tid on ainult 6litunud ja mustunud, siis puhastatakse nad puhtas
bensiinis niisutatud lapiga ja kuivatatakse seejarel seemisnahaga
voi kuiva lapiga. Pélenud ja tugevasti mustunud kontaktid puhas-
tatakse lameda peene sametviiliga v6i abrasiivplaadiga.

Kontaktide puhastamiseks ei tohi kasutada smirgel- v6i klaas-
paberit, sest nende pind ei ole tasane. Peale selle satub abrasiiv-
puru magneeto poorlevatele detailidele ja kiirendab nende kulu-
mist. Et 6igesti puhastada kontakte (joon. 180), suurendatakse
kontaktide vaheline pilu kuni viili paksuseni, et oleks voimalik
korraga viilida kogu pinda, mitte aga nurga all.

Kontaktide puhastamise jarel puhutakse katkesti karp labi
surudhuga, et eemaldada puru ja tolmu, piihitakse kontaktid see-
misnaha voi puhta kuiva lapiga ja reguleeritakse kontaktide-
vaheline pilu 0,25—0,35 mm,

Magneeto lahtivotmist valistingimustes eisoovitata. Kuimag-
neeto el toota korralikult, voetakse ta mootorilt maha ja antakse
remonditookotla. :

Magneetot olitatakse 5—6 kuu jooksul tiks kord tookojas.

Siiiitekiiiinalde hooldamine. Suiitekiiiinalde hooldamine seis-
neb nende puhastamises tahmast ‘ja elektroodidevahelise pilu
reguleerimises.

Joon. 180. Katkesti kon-
taktide puhastamine:
a — oigesti, b — valesti




Siiitekutinalde isolaatoreid pihitakse valjastpoolt. Iga 200—
300 tootunni jarel voetakse mootori kiiinlad maha jdrelevaatu-
seks ja elektroodide vahelise pilu reguleerimiseks. Enne kiilinla
mahavotmist puhastatakse selle pesa ploki kaanes harjaga voi
surudhuga, et valtida pori sattumist silindrisse.

Stititekutinlaid keeratakse sisse ja vialja spetsiaalse otsvot-
mega; leiste votmetega voi lapiktangidega keerates «v6ib vigas-
tada isolaatorit.

Kiitinla tlevaatamisel kontrollitakse hoolikalt, kas isolaator
ei ole moéranenud v6i tahmunud. Kiilinla pikaajalisel tootami-
sel tekib tema alumisel osal punakaspruun kirme, mis ei kahjusta
kilitinalde tootamist; selliseid kiitinlaid ei ole vaja puhastada.
Tahma puhastatakse kiitinaldelt spetsiaalse liiva-veejoaaparaa-
diga vOi bensiinis niisutatud johvharjaga. Paks tahmakiht eemal-
datakse laiaksloodud vasktraadi otsaga.

Terasesemete (noa, viili, kruvikeeraja jne.) kasutamine kuu-
nalde puhastamiseks on keelatud, sest need v6ivad kriimustada
isolaatorit. Kui tahmakiht on liiga paks ja seda puhastada el
saa, asendatakse kiitinal uuega.

Kiilinla puhastamise jarel kontrollitakse elektroodidevahe-
list pilu imara traatkaliibriga. Pilu suurus peab olema 06—
0,75 mm, mis reguleeritakse kiilgelektroodi painutamise teel.

Siititejuhtmete hooldamine. Mootori ekspluatatsiooniprotses-
sis tuleb jalgida, et juhtmete isolatsioonile ei satuks 6li ega ben-
siini, sest need rikuvad isolatsiooni. Juhtmed hoitakse puhtad.

Juhtmete jarelevaatusel pooratakse tdhelepanu isolatsiooni
seisukorrale ja juhtmete kinnituste tugevusele jagajal ja kiiiinal-
del. Vahelejdtmiste valtimiseks mootori tootamisel asendatakse
rikutud isolatsiooni vo6i lakikihiga juhtmed uutega.

§ 34. UUE VOI KAPITAALREMONDIST TULNUD MOOTORI
ANDMINE EKSPLUATATSIOONI

Enne uue voi konserveeritud mootori kdivitamist eemalda-
takse tema detailidelt konserveerimismadare, kontrollitakse hooli-
kalt mootori 6iget kohaleasetust ja koikide torude iithendusi, juh-
timis- ja kontrollimis- ning joutilekandeseadmeid. Kontrollitakse
siduri tootamise kindlust, toitesiisteemi tditumist kiitusega, 0Oli
olemasolu karteris ja vee olemasolu jahutussisteemis. '

Enne uue voi kapitaalremondist tulnud mootori andmist eks-
pluatatsiooni tuleb ta ettendhtud aja jooksul sisse tootada.

Liihiajaline kiilm v6i kuum sissetootamine tehases voi kapi-
taalremonditookojas ei ole kiillaldane selleks, et mootori voiks
rakendada toole taiskoormusel.

Kuivord hoolikalt ka ei ole detailide pinnad téodeldud, jaa-
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vad neile ikkagi 16ikeriistade jdljed. Seetottu ei jaotu koormu-
sed mone aja valtel iihtlaselt lile kogu t6opinna, vaid kanduvad
ainult Uksikutele puutepinna osakestele, mis moodustavad ainult
vaikese osa tldisest toOpinnast. Seetttu on erisurve téopindade
vahel tunduvalt suurem arvutuslikust erisurvest. Detailide lii-
kumisel suureneb jark-jargult hoordumine, millega kaasneb
intensiivne soojuse eritamine, mis vahendab o6li viskoossust ja
olikile paksust. Suure poorete arvu juures ja suurte koormuste
korral kuumenevad detailid iile ja odlikile tugevus vdheneb sel
madral, et detailide kulumine intensiivistub ja toopindadele teki-
vad kriimustused. +

Ekskavaatorile asetatud mootori sissetoGtamine toimub kahes
etapis: a) mootori sissetéotamine tithikdigul kestusega 2—5 tundi;
b) mootori ekspluatatsiooniline sissetdotamine ekskavaatoriga
tihikdigul kestusega 5—10 tundi ja osalisel koormusel 40-—60
tundi.

Mootori sissetootamise kestus neil etappidel maaratakse moo-
torite konstruktiivsete isedrasuste ja ehituse v6i kapitaalremondi
kvaliteedi jargi.

§ 35. MOOTORI KAIVITAMINE JA SEISKAMINE

Enne mootori kdivitamist lahutatakse jouililekanne. Kaivi-
tamise kergendamiseks lilitatakse ka sidur valja.

Kaivitamise raskus ja kestus olenevad mootori ja seda imbrit-
seva Ohu temperatuurist. Praktikas tuleb kdivitada nii sooja kui
ka kiilma mootorit. Kiilma mootori juures vaadeldakse kaht
juhust: kui tumbritsev temperatuur on ile —5° (kergem juhus)
ja alla —5° (raskem juhus).

Sooja mootori kdivitamine. Kui mootor ei ole té6tanud mitme
tunni valtel, siis kontrollitakse tema ettevalmistamisel kaivitami-
seks, kuidas on taitunud kiitusesiisteem. Selleks keeratakse lahti
kontrollimisventiilid ja pumbatakse nende kaudu kiitust seni, kuni
avadest voolab vdlja kiitus pideva joana, mis ei sisalda Ohu-
mulie. Enne Kkadivitusmootori kaivitamist pooratakse vantvolli
kasitsi 2—3. poorde vorra.

Kui mootor on seisnud lithikest aega, siis kirjeldatud ette-
valmistusoperatsioone ei tehta.

Diiselmootori kaivitamise eel asetatakse selle dekompres-
sioonimehhanismi hoob sisselilitatud asendisse (kompressioon
valja ldlitatud).

Sooja moctori kdivitamisel ei suleta karburaatori huklappi,
sest segu rikastumine raskendab sooja mootori kaivitamist. Kui
korrasoleva suutega soe mootor ei kaivitu vantvolli méne poorde
valtel, on selle pohjuseks tavaliselt bensiini sattumine silindri-
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tesse. Segu rikastumist péhjustab koige sagedamini karburaatori
mittekorrasolek (liiga korge bensiinitase ujukikambris, noel-
klapi ummistumine jne.). Segu rikastumine koérvaldatakse silind-
rite labipuhumise teel. Selleks liilitatakse valja siitide ja, avanud
taielikuit seguklapi, pooratakse vdntvolli mitu pooret. Seejérel
kdaivitatakse mootor tavalises korras.

Kiilma mootori kdivitamine mdoduka temperatuuri korral.
Selline kaivitamine erineb sooja mootori kaivitamisest, sest kdivi-
tusmootor peab tootama madrksa kauem selleks, et soojendada
diislit. Kui kdivitamisel kaivitusmootori poorded langevad jar-
sult, lilitatakse vdlja selle sidur, lastakse kdivitusmootoril veel
tootada monda aega tihikdigul ja lilitatakse siis sidur uuesti
sisse. Kdivitamist korratakse seni, kuni diisli vantvoll hakkab t60-
tama stabiilselt. Seejarel lilitatakse vdlja dekompressioonimeh-
hanism.

Diisli vantvélli poorlemise kestus koos kdivitusmootoriga sol-
tub {imbritseva 6hu temperatuurist. Ei ole soovitatav poorata diisli
volli pidevalt tle 20 minuti.

Voili pooramisel soojendamise eesmargil peab kiituse and-

mine silindritesse olema tdielikult vadlja lilitatud; vastasel korral
on kaivitamine raskendatud, sest suur hulk vedelkiitust uhab
silindrite seintelt 6li maha ja vdhendab seega kompressiooni.
; Kui kilma mootori KAM-46 (-100) ja A-54A pdoramine
reduktori otseiilekandel on raskendatud, siis lilitatakse algul
sisse madalam tlekanne, paigutades kdigukasti hoova vastavasse
asendisse. Pdrast mootori soojenemist liillitatakse reduktor otse-
tilekandele ning kdivitatakse diisel.

Kiilma karburaatormootori kdivitamine. Kui mootor on pike-
mat aega seisnud, kallatakse karburaatori ujukikambrisse kiillal-
dane hulk bensiini, sest mitteté6tavast karburaatorist véis ben-
siin dra aurata voi valja valguda. Seejdrel suletakse osaliselt
ohuklapp, jattes seguklapi tdielikult suletuks. Siilidet sisse lilita-
mata pooratakse vantvolli kasitsi 3—4 pooret, mille jarel ldlita-
takse sulide sisse ja tommatakse jdrsult kdivitusvandaga (seades
selle eelnevalt silindri survetakti algusse). Kui mootor kdivitub,
avatakse ohuklapp rohkem, seguklapp aga asetatakse minimaal-
setele stabiilsetele pooretele. Vastavalt mootori soojenemisele
avatakse jark-jarguit ohuklapp tdielikult.

Tuleb arvesse votta, et liigne kiituse imemine kaivitamisel
suurendab mootori kulumist ja pohjustab kiituse tlekulu.

Kui kolme-nelja katse jarel mootor ei kdivitu, puhutakse see
labi ja korratakse kdivitamist. Kui ka kolme jargneva katse kor-
ral mootor ei kdivitu, kontrollitakse siilite- ja toiteseadmete
korrasolekut.

Iga moolori kaivitusvotteid tdpsustatakse ekspluatatsiooni-
protsessis. Seepdrast tuleb hoolikalt jdlgida mootori kdivitamise
isedrasusi ja neid arvestada edaspidistel kaivitamistel.
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Mootori kdivitamise raskused voOi mittekdivitumine on koige -
sagedamini tingitud jargmistest asjaoludest:

1) kiituse ‘andmine karburaatorisse on lakanud,;

2) katkesti kontaktid ei ole korras voi nendevaheline pilu ei
ole normaalne;

3) magneeto isolatsioonipinnad on mustunud, mis pdhjustab
voolu kadu;

4) stiitekiitinlad ei ole korras v6i on mustunud;

5). korgepingejuhtmete isolatsioon on rikutud;

6) karburaatori ohuklapp on lahti.

Soojendamise kiirendamiseks ei tohi kiilma mootont lasta
tootada suure poorete arvuga.

Mootorit voib koormata parast kdivitumist alles siis, kui
jahutusvedeliku temperatuur on muutunud normaalseks ja moo-
tor tootab ritmiliselt.

Mootori kdivitamine kiilmal ajal ndéuab spetsiaalseid koge-
musi. Mootori kaivitumine s6ltub vantvolli pooramise kergusest
ja voimalusest anda sellele vajalikku poorlemiskiirust; diiselmoo-
tori silindrites kokkusurutava o6hu kiillaldasest kuumenemisest
selleks, et selles siittiks kiitus, karburaatormootorites aga nii-
suguse kiittesegu valmistamisest, mis siittiks madalas tempera-
tuuris; sademe tekitamisest siititekiilinla elektroodide vahel (kar-
buraatormootoris), mis on voimeline siilitama kiittesegu silindris.

Kui ka iiks neist tingimustest ei ole rahuldatud, ei ole v®6i-
malik mootorit kdivitada.

Kui madre on hangunud ja vantvoll poorleb niivord raskelt,
et esimese siittimise jarel poordub ta vdiksema nurga vorra, kui
on vajalik siittimise esilekutsumiseks jdrgmises silindris, on
mottetu alustada mootori kaivitamist enne selle soojenemist.
Vastasel korral tuleb vdntvélli poorata seni, kuni hé6rdumise
tagajdarjel tekkinud soojuse mojul soojeneb ka Oli ja vantvoll
hakkab kergemalt podrlema. Selline mootori kdivitamine on aga
kahjulik.

Mootori valmisolekut kdivitamiseks madédratakse kompressi-
ooni jarg: silindrites. Kui vantvolli podramisel on kompressioon
iiksikutes silindrites tunnetatav selgesti ja survejoud voéib poo-
rata vantvolli vaslupidises suunas, siis on mootor kaivitamiseks
ette valmistatud. Diisli valmisolekut kdivitamiseks vo6ib madrata
ka poorete arvu jargi, mida arendab kdivitusmootor diisli vant-
volli pOoramisel; vilunud juht madarab selle kuulmise jargi. Edu-
kaks kdivitamiseks on vajalik, et vdntvoll teeks vahemalt
60—150 p/min.

Et kergendada mootori kdivitamist talvel, kallatakse masi-
nasse suvistest olidest vedelamaid spetsiaalseid madala hangumis-
temperatuuriga talvedlisid. Kuid madala temperatuuri puhul tihe-
nevad ka talvedlid, mist6ttu on vaja mootorit enne kaivitamist
soojendada.
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Mootorit soojendatakse jargmiselt:

1. Kallatakse mootorisse kuum 6li. Oli soojendatakse kee-
vasse vette lastud ndus. Oli soojendamine lahtise] tulel on keela-
tud, sest siis kaotab 6li oma maarimisomadused.

2. Mootori silindreid soojendatakse kuuma veega. Kuum vesi
kallatakse jahutussiisteemi, avanud enne &dravoolukraanid. Vett
lastakse kraanidest voolata seni, kuni nendest hakkab védljuma
kuum vesi. Seejuures soojeneb mootor sel mdaaral, et vantvolli on
kerge poorata. Madala kiilmumistemperatuuriga jahutusvedelik
kuumendaiakse samuti kuni 80—85°C ja kallatakse jahutussiis-
teemi seejarel, kui sellest on kuum vesi taielikult vdlja lastud.

3. Soojendatakse mootori silindritesse minevat 6hku. Enne
kui hakata pdérama mootori véntvolli, tuleb kontrollida, kas
veepumba tiivik ei ole kinni kiilmunud. Vastasel korral v6ib tii-
vik murduda voi kiil ldabi 16ikuda, mille abil ta on kinnitatud ajami
vollile. Selle valtimiseks soojendatakse veepumpa valjastpoolt
1—2 1 kuuma vee pealekallamise teel.

Tugeva pakase korral soojendatakse esialgu mootori silind-
ritesse antavat ohku. Selleks soojendatakse mootorites KAM-46
(100), A-38, A-40 ja A-54A sisselasketorustiku seinu kaivitusmoo-
torite heitgaasidega. Mootori KAM-46 (100) sisselasketorule voib
asetada ohueelsoojendi. Viimane on varustatud pihustiga, millest
valjuv pihustatud diislikiitus stiidatakse elektrivoolu abil. Tekkiv
koonusekujuline leek sisselasketorus soojendab mootorisse mine-
vat ohku.

Karburaatormootorite raskelt kaivitumise kdige sagedasemaks
pohjuseks on sititeslisteemi mittekorrasolek.

Kiilma aja saabumisei kontrollitakse ja korvaldatakse koik
puudused stlititesiisteemis: kontrollitakse ja uuendatakse kolbma-
tud juhtmed, magneeto puhastatakse ja pingutatakse koik kon-
taktid ja kontrollitakse siilite 6igesti seadmist. On soovitatav asen-
dada koik kiitinlad uutega.

Karburaatori tiihikdigusiisteem reguleeritakse lahjale segule,
et kiilinalde isolaatoritele ei sadestuks tahma. Tuleb valtida moo-
tori pikaajalist to6tamist tithikdigul enne seiskamist. Kui mootor
tootab halvasti tiihikdigul, on ta kaivitamine raske. Eriti oluline
on, et kiiinalde isolaatorid oleksid puhtad. Bensiini sattumine
kdivitamisel puhtale isolaatorile on peaaegu kahjutu, tahmunud
isolaatori niisutamisel bensiiniga aga tekivad voolu kaod, mistttu
kiilinal ei anna sddet kiilma mootori kdivitamisel.

Madala temperatuuri juures halveneb bensiini aurustumine
karburaatoris tunduvalt. Seepdrast suletakse enne siilite sisseliili-
tamist karburaatori ohuklapp tdielikult ja, mitte avades segu-
klappi, pooratakse vantvolli kdivitusvdandaga 3—4 pooret. See-
jarel soovitatakse soojendada sisselasketorustikku keevasse vette
kastetud lappidega voi kuuma vee joaga. See soodustab vede-
likuna torustikku ja silindritesse-sattunud bensiini aurustumist.
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Seejarel lilitatakse sisse siitide ja kaivitatakse mootor &hu- |
klapi taielikul kinniolekul. Niipea kui mootor kaivitub, avatakse
ohuklapp jark-jargult. Mootorit valmistatakse kdivitamiseks ette
kiiresti, sest sisselasketorustiku ja jahutussiisteemi kallatud kuuma
vee jahtumisel mootor ei kaivitu.

Kui mootor ei kdivitu liiga rikka kiittesegu tottu, mis ndahtub
sellest, et puuduvad siittimised, vdljalasketorust valjub hall aur,
stutitekiitinalde elektroodid ja isolaatorid on marjad, siis puhutakse
mootori silindrid labi. Selleks avatakse tdielikult seguklapp, keera-
takse valja kiitinlad ja pooratakse vantvolli. Seejarel on soovita-
tav kallata umbes pool supilusikatdit kuuma 6li mootori silindri-
tesse, teha vantvolliga mitu pooret, et sissevalatud 6li valguks
silindri seinu modda laiali ja taastuks kompressioon,

Kiitinlad puhastatakse enne kohaleasetamist ja kuivatatakse
tulel (isolaatoreid lile kuumendamata). Seejarel soojendatakse veel
kord sisselasketoru ja korratakse kaivitamist.

Mootori seiskamine. Parast ekskavaatori t60 l6petamist koor-
musega lastakse mootoril veel tootada 2—5 min. vaikestel poo-
retel ja alles seejdrel katkestatakse kiituse andmine. To66tama peab
mootor klappide, silindrite, kolbide ja teiste detailide iihtlaseks
jahutamiseks enne seiskamist. Pikaajaline tootamine tiihikadigul
jahutab liialt mootorit. Neis tingimustes toimub aga segu moodus-
tamine ja polemine silindrites ebanormaalselt. Peale selle kattu-
vad mootori pikaajalisel t6o6tamisel tiihikdigul pdlemiskamber,
klapid, pihustid ja kiitinlad tahmaga ning raskendavad mootori
kdivitamist.

Eriti raske on mootori kdivitamine siis, kui see on kiilmal ajal
enne seiskamist kaua tootanud tiihikdigul. Ei tohi seisata diislit
kiitusekraani sulgemise teel, sest sel juhul satub valtimatult toite-
susteemi O0hk. Samal pohjusel ei tohi sulgeda kiituse kraani ka
pdarast seiskamist.

Kahetaktiline kaivitusmootor TIA-10M seisatakse ‘bensiini-
kraani sulgemisega, kuid teda ei tohi seisata siilite vdljaliilitamise
teel. Suute wvaljalilitamisega seisatakse mootor ainult avarii-
juhtudel.

Talvel lastakse kohe mootori seiskumisel vesi jahutussiistee-
mist valja, avades tiheaegselt koik viljalaskeavad ja jahutusvee
taiteava korgi.

Vee valjalaskmisel mootorist tugeva pakase puhul ei tohi
eemalduda mootorist enne, kui kéik vesi on vélja voolanud, sest
kraanides voivad tekkida jadkorgid; kraanide avasid tuleb puhas-
tada Oigeaegselt traadiga. Veejaakide eemaldamiseks veepumbast
tuleb vantvolli mitu korda podrata kaivitusvandaga. Vee vidlja-
laskmise jdrel lastakse ka 6li vdlja, mil ta on veel Kuum' ja vdljub
kergelt.
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§ 36. MOOTORITE EKSPLUATEERIMISE JA TEENINDAMISE
ISEARASUSED TALVEL

Kui 6hutemperatuur on alla 0° C, on mootorite ekspluatat-
sioon tunduvalt keerukam kui soojas o6hus. Et mootor saaks
normaalselt tootada talvetingimustes, valmistatakse ta vastavalt
_ ette: suvised kiitused ja Olid asendatakse talvistega ja jahutus-
vee asemele kallatakse madala kiilmumistemperatuuriga vedelik.

Kui umbritseva dhu temperatuur on alla —5° C, kasutatakse
talvist diislikiitust (margid A3 ja AA v6i 3). Juhtudel, kui puu-
dub kiitus margiga A3 ja AA, voib kiitusele margiga 3 tempera-
tuuri korral —20° C lisada petrooleumi jérgmistes kogustes:

Temperatuur Kkraadides Juurdelisatava “petrooleumi hulk
%o
20—30 10
30—35 25

35 ja madalam 50—70

Segada voib ainult soojendatud kiitust soojendatud petroo-
leumiga. Ekspluatatsioonis on voimalik, et kiituse koostisosad
kihistuvad paagis. Segakiitusel tootavad diiselmootorid suitsevad.
Véantmehhanismi detailidele ja polemiskambri seintele sadestub
tugev tahmakiht: Kﬁtus%ulu suureneb. Seetdttu lubatakse diisli-
kiitust segada petrooleumiga ainult darmisel juhul.

Kiilmade saabumisel pestakse puhta kiitusega kiitusepaake,
sadesteid, kiitusejuhtmeid ja kiitusefiltreid. Toiteslisteemi rik-
ked, mis on suvel kergesti parandatavad, nduavad talvel palju
rohkem aega, seejuures vOib vesi jahutussiisteemis kiilmuda ja
juht oma kded dra kiilmetada.

Radiaator ja mootor kindlustatakse kiilma vastu spetsiaalsete
kapottidega. Radiaatori kapotid tehakse klappidega, mis voéimal-
dab reguleerida radiaatori sidamiku avamist ja see taielikult sul-
geda mootori seiskamisel. Kapotid valmistatakse kotiriidest, pre-
sendist, dermatiinist; soojendustaidisena kasutatakse puuvill-
narmaid, vatti voi vilti. Diiselmootori ‘kiitusetorusid ja -paake
kaitstakse samuti kiilma vastu. Selleks maéhitakse Kkiitusetorud
vildisse voi monesse muusse soojapidavasse riidesse ja varvitakse
olivarviga. Soojustatakse ka radiaatori alumine reservuaar.

Mootorite kdivitamine talvel on keerukas, toomahukas ja
vastutusrikas tilesanne, sest seejuures vo6ib mootori dra kilme-
tada. Ekskavaatori juht ja selle abi peavad hasti ara oppima
mootori ekspluatatsiooni eeskirjad ja eriti mootorite tehnilise
teenindamise eeskirjad tootamiseks talvetingimustes.
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§ 37. KUTUSE JA MAARDEAINETE KOKKUHOID

Iga ekskavaator kulutab vahetuses suurel hulgal kiitust ja
madardeaineid.

Iga juht ja tema abi peavad kokku hoidma kiitust ja maarde-
aineid mootori tootamise ajal, ekskavaatori tankimisel ja nende
ainete hoidmisel.

Kiitust ja madrdeaineid kasutatakse ebamajanduslikult jarg-
mistel juhtudel:

1. Kui mootor ei ole tehniliselt korras jargmistel pohjustel:

a) tehniline teenindamine on puudulik ja seda ei tehta regu-
laarselt;

b) plaaniline ennetusremont ei ole Gigeaegselt tehtud;

c) toite- ja slitesiisteeme ei ole Oigeaegselt reguleeritud ja
kontrolhtud

~ d) toiteseadmed ei ole korras, kutusepump ja pihustid ei ole
Oigesti reguleeritud;

e) Ohk satub siistemaatiliselt kiitusesiisteemi; = Shukorkide
tottu on mootori kaivitamine raskendatud, siittimise perioodilisus
silindrites on rikutud, suur hulk kiitust ldheb kaduma labi-
puhumisventiilide kaudu, mis avatakse Ghu sisse- ja véljalaskmi-
seks; et valtida 6hu sissepadsu ja kiituse vdljaimbumist, peab jal-
gima kiitusesiisteemi kdikide iihenduste hermeetilisust;

f) kiituse pritsimismoment silindritesse ei ole digesti seatud;

g) diiside avad on suured;

h) ujuk ei ole korras;

i) ei ole oOigesti kasutatud karburaatori ohuklappi mootori
kdivitamisel ja mootori tootamisel on 6huklapp osaliselt suletud;

j). 6hupuhasti on ummistunud.

2. Kui mootorit ekspluateeritakse ebarahuldavalt voi on
mullatood ebarahuldavalt organiseeritud, mille tagajarjel:

a) mootor tootab liiga kaua tuhikaigul;

b} mootor on ule koormatud voi puudulikult koormatud;

c¢) mootor on iile kuumenenud v6i jahtunud;

d) mootori kaivitamine nouab palju aega.

3. Kui mootor on iile koormatud, mida iseloomustab poorete
arvu langus alla nimivddrtuse ja suits heitgaasides. Tootamine
ulekoormusel ei ole lubatav, sest see vahendab ekskavaatori toot-
likkust ja suurendab kiitusekulu. 3

4. Kui ei kasutata ettenahtud sorti voi kvaliteediga kiitust ja
oli.

5. Kui kitust ja 6li ei transpordita voi ei hoita ladudes digesti,
vOi ei ole tankimisjaam vajalike seadmetega varustatud.

6. Kui kiituse ja madardeainete kulu ei ole oOigeaegselt ja
tapselt arvestatud.

Peab meeles pidama, et iga mootori tooprotsessi rike voi iga
susteemi detailide koost66 rike pohjustab kituse tlekulu.

20 Ekskavaatorid pollumajanduses
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Suur kutuse ja mddrdeainete kokkuhoid saavutatakse siis, kui
mootor on enne kdivitamist nduetekohaselt ette valmistatud.

§ 38. MOOTORITE AVARIID JA ABINOUD NENDE ENNETAMISEKS

Suured avariid l6huvad mootorit tugevasti. Mootori v6i
radiaatori Iohkikiiimumine kuulub samuti avariide hulka.

Enamasti tekivad avariid teenindamise eeskirjade mittetdit-
mise tagajarjel, samuti ka kulunud detailidega mootori t66tamisel.
Harva on avariide pohjuseks detailide varjatud defektid, mida ei
avastatud tehases.

Avariid on vaga mitmesuguse iseloomuga. Moningad neist
on tuupilised. Eriti ohtlik on juhus, mil mootor «l6hub». Selle all
moeldakse mootori omavolilist poorete arvu kiiret téusmist tiihi-
kaigul voi tootamisel vaikesel koormusel madarani, mis tiletab
mootori lubatud kiiruse. Inertsjoudude liigse tousu tagajarjel voi-
vad seejuures puruneda kepsupoldid, vastukaalud ja isegi hoo-
ratas. Et katkestada avariilist poorete arvu suurenemist, lilitatakse
valja kiituse andmine voi lilitatakse sisse diisli dekompressiooni-
mehhanisin.

On vaga ohtlik, kui suurel hulgal 6li satub mootori pélemis-
kambrisse. Sel juhul ei peata kiituse andmise valjaliilitamine p6o6-
rete arvu suurenemist, sest kiituseks on pdlev 6li ja mootorit on
raske kohe seisata. Seetottu koormatakse mootor kuni lubatud pii-
rini, alandatakse surve silindrites ja lilitatakse valja kiituse and-
mine.

Oli voib suurel hulgal sattuda diiselmootori silindritesse jarg-
mistel pohjustel: karter on tankimisel lile normi taidetud 6liga;
olitase on tousnud kiituse ja jahutusvee sattumise tagajdrjel kar-
terisse (mora veesdrgis, silindrihiilsi tihend on rikutud); kolvid,
kolvirongad ja silindrihiilsid on liialt kulunud. Ka klapipukside
liigsel kulumisel voib 6li sattuda pdlemiskambrisse. Tiheda valge
suitsu valjumine vdljalasketorust mootori to6tamisel koormusega
on laheneva ohu hoiatuseks.

Vaga tosiseks avariiks on kepsu poldi purunemine, mille taga-
jarjel vo6ib puruneda kogu mootor. Sellise avarii pohjuseks on
kolvi kinnijdaamine silindris puuduliku 6lituse korral v6i mootori
ulekuumenemisel vee puuduse t6ttu jahutussiisteemis. Kui moo-
torit seejuures kiiresti seisma ei jdaeta, porkuvad purunenud keps
ja selle laagri alumine pool kiirelt péorleva vantvolli vastu.

Koikidel juhtudel, kui kolvid on kinni jaanud, kuigi kepsu-
poldid ei murdunud, on soovitatav kepsupoldid vahetada.

Mootori siistemaatilistel {ilekoormustel, millega - kaasneb
silindrite {lekuumenemine, v6ib puudulik mdarimine ja mootori
nalb jahutus pohjustada kolbide sissestcobimist. Kui kolb on iile-
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kuumenenud ja mdare puudulik, paisub kolb tugevasti. Kolvi ja
silindri vahelise pilu vdahenemine, samuti ka korge temperatuur
halvendavad veelgi rohkem madarimistingimusi. Selle tulemusena
toimub kolvi kuiv héérdumine vastu silindri seinu; silindri ja
kolvi pindadele tekivad kriimustused ja kolb kiilub kinni.

Kolvi kinnikiilumine tekib seejuures jarsult, mootor seiskub
taiskdigul, vaatamata hooratta tugevale inertsjoule, ainult méne
poorde valtel. See tekitab suuri pingeid vantmehhanismis ja voib
pohjustada vantvolli moranemist, kepsusddare paindumist, kepsu-
poltide méranemist ja nende purunemist.

Kirjeldatud mootorites muutub vantvoll harva avarii tagajéar-
jel kasutusk6lbmatuks. Véantvolli murdumine on tavaliselt metalli
vasimuse tulemus, mis esineb ebadigesti raamlaagritesse asetatud
vantvolli lubamatu paindumise korral.

Vantvolli murdumine ei pdhjusta tavaliselt mootori teiste
detailide purunemist, kui mootor Kkiiresti seisatakse.

4
§ 39. OHUTUSTEHNIKA MOOTORITE TEENINDAMISEL

Enne mootori kdivitamist vaadatakse hoolikalt iile jouiile-
kanne mootorilt toomasinale ja kontrollitakse, kas sidur, mis lahu-
tab mootorit ekskavaatori tooorganitest, on valja lilitatud. Kont-
rollitakse transmissiooni kaitsepiirete paigaldust ja nende kinni-
tuse tugevust. Enne mootori kaivitamist tuleb abipersonali hoia-
tada.

Mootori IT-46 kdivitamise eel veendutakse, et kdivitusvant
lahutub kergesti hambumisest porksiduriga. Enne jarsku témmet
kaivitusvandast asetatakse mootori vantvoll asendisse, mis vastab
iihe silindri survetakti algusele.

‘Kaivitusmootori TTA-10M kdivitamisel ei tohi kaivitusnoori
otsa méahkida kdae timber, sest tagasiloogi korral voib kasi jaada
vahele. Noori kdepide. hoitakse kdes, nagu naidatud joonisel 181.

Mootori tootamisel jalgitakse tahelepanelikult kontrollmddte-
riistu ning kontrollitakse kdega vee soojenemist jahutussiisteemis
ja teenindavate agregaalide (veepumba, ajamivollide, siduri-
volli jt.) laagreid.

Joon. 181. Mootori IIZ-10M
kdivitamine
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Kui kontrollmoéteriistad naitavad seadmete mittekorras-
olekut, on kuulda ebanormaalset kloppimist v&i esineb iildine voi
kohalik tlekuumenemine, jaetakse mootor viivitamata seisma.

Mootori ldbikuulamisel v6i méne muu operatsiooni tditmisel
tuleb hoiduda poorleva ventilaatori eest. Kérvaliste esemete sattu-
misel ventilaatorile v6ivad murduda selle labad ja tekitada 6nne-
tusjuhtumi. ; :

‘Tankimisel ei tohi kiituse ldhedale asetada lahtist tuld ega
suitsetada. Jdlgitakse, et kiitus ei immitseks valja torudest. Kiituse
ja 6lijaljed, kiituse vdljaimmitsemine kiitusetorude ithenduskohta-
dest voi toiteseadmetest korvaldatakse viivitamatult.

Paagis oleva kiituse hulga maaramisel ei tohi tditeava juurde
viia lahtist tuld, sest see v4ib péhjustada paagis leiduvate gaaside
plahvatust. ;

Suitite- ja valgustussiisteemi juhtmed peavad olema hasti iso-
leeritud. Sdde rikutud isolatsiooniga juhtmete kokkupuutumisel
voib tekitada tulekahju.

‘Bensiini, diislikiituse v6i muude naftasaaduste siittimise kor-
ral kustutatakse tuld mullaga, liivaga voi kaetakse tulekolle pre-
sendi, vildi v6i muude materjalidega, et tokestada 6hu juurde-
padsu. Polevat vedelkiitust ei tohi kallata tlile veega, sest see soo-
dustab tule levikut.

Mootori juures peab olema korras tuletérjeinventar. Tule-
kahju tekkimisel suletakse viivitamatult kiitusepaakide kraanid,
seisatakse mootor ja asutakse tuld kustutama koikide olemas-
olevate tuletérjevahenditega.

Ei tohi avada radiaatorikorki, sest kuumad veeaurud véivad
tekitada poletushaavu, eriti siis, kui réhk radiaatoris on modne-
vorra korgendatud. Poletushaavade vdltimiseks avatakse radi-
aatorikork mitte korraga, vaid l6dvendatakse esialgu korgi Kin-
nitust, andes veeaurudele vbimaluse eemalduda radiaatorist. See-
juures kasutatakse presentkindaid. Korgi tdielikul avamisel tuleb
hoiduda tditeavast voimalikult kaugele.

Poletushaavu vobidakse saada ka kaitsmata valjalasketorude
ja summuti puudutamisel.

Sisepdlemismootorite heitgaasid sisaldavad miirgist vingugaasi
(susinikoksiidi). Heitgaaside kogunemine juhikabiini voib tekitada
raskeid miirgitusi. Peab jdlgima hoolikalt, et mootori valjalaske-
torustiku koik uhendused oleksid hermeetilised.



IX peatikk _
EKSKAVAATORITE REMONT

§ 40. TOLERANTSIDE JA ISTUDE MOISTED

Detailide m66tmed on kolme liiki: nimimédtmed, piirmoot-
med ja tegelikud mo66tmed.

Nimimootmete -all mdistetakse arvutuslikke mo6otmeid,
mis saadakse tugevusarvutuste tulemusena.

Tegelikud mo6o6tmed maaratakse vahetult detaili moot-
mise teel. Nende modtmete vaartused voivad erineda nimimoot-
mest ainult lubatava korvalekalde (hdlbe) piirides.

Detaili piirmdotmed on lubatavad mo6tmed, mille
piirides voib koikuda tegelik modde.

Suurima ja vdhima lubatava piirm6otme vahet nimetatakse
tolerantsvdljaks (valmistamistolerantsiks), mis maddratakse kasu-
tatava tapsusklassi ja detaili suuruse jargi.

Detailide joonistel ndidatakse tingimata ka nende nimimoot-
med, aga pindade juures, mis peavad koos tootama teiste detai-
lide pindadega, margitakse lubatavad piirhdalbed. Nii nditeks on

tahistuses © 50 :3:;’3? @ 50 arvutuslik (nimi-) mddde. Antud detaili
tegelikud mooGtmed peavad asuma 49,968 —49,9 mm piirides.
Nende piirméotmete vahe 49,968 — 49,9 = 0,068 mm on t66tlemis-
tolerants; — 0,032 tilemine piirhdlve ja 0,1 alumine piirhdlve.
Vastavalt koostootavate detailide piirmo6tmetele saavuta-
takse suurem vo6i vdiksem vabadus nende suhtelisel liikumisel.
Uhenduse iseloom, mis nditab suhtelise liikumise vabadust, nime-
tatakse 1stuks. Kui ava (laagri) labim66t on v6lli 1dbim66dust suu-
rem, siis Oeldakse, et nende detailide vahel on 16tk; sellist istu
nimetatakse liikuvistuks. Kui aga v6lli 1abimd6t on ava 1abimoo-
dust suurem, siis vajatakse joudu volli paigutamisel avasse; detai-
lide vahel tekib ping, detailide tihendus on litkumatu (press-ist).
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Masinaehituse standardis on toodud standard-istud ja iga istu
kohta piirhdlbed nimimodtmetest vastavalt tapsusklassile ja detaili
suurusele. Standard ndeb ette kiimme tdpsusklassi, millest kéige
kdrgemaks on esimene klass.

Sama standard ndeb ette kaks tolerantside siisteemi: ava- ehk
augu- ja vollisiisteem. Esimesel juhul antakse suurendamise suu-
nas iiks halve nimim&6tmest, mis on tootlemistolerantsiks, halbed
- nimimd&6tmest, mis tagavad wvajaliku istu, madrgitakse -aga volli
mootmetesse. VOllil on vollististeemis ainult {iks hdalve nimimoo6t-
mest vahendamise suunas, aval aga vastavalt kaks hédlvet. Ava-
siisteem margitakse joonistel tinglikult tahega A, vollisiisteem aga
tadhega B. Indeks nende tdhtede juures tdhendab tdapsusklassi. Nii
tahendab As, mis on paigutatud mo66tme jdarele, et antud pind on
toodeldud avasiisteemi kolmanda tapsusklassi jargi. Tinglikult
margitakse teise tdpsusklassi tooteid tdhtedega A ja B indek-
siteta.

Igale tapsusklassile on ette ndahtud rida standard-iste, mis taga-
vad Uht voi teist vabadust koostootavate detailide litkumisel.

Igal standard-istul on nimetus ja tingmark.

Nii naiteks, mé6de @ 100 A, tdhendab, et antud aval on nimi-
labimd6t 100 mm ja on' valmistatud avasiisteemis kolmanda tap-
susklassi jargi.

Méode © 100 X3, mis on margitud vollile, tahendab, et antud
vOlli nimimddde on 100 mm ja omab kolmanda tapsusklassi kaigu-
istu.

§ 41. EKSKAVAATORI POHIDETAILIDE JA -SOLMEDE REMONT

Ekskavaatori detailide remont seisneb nende kulunud pindade
ja geomeelrilise kuju taastamises. Detailid remonditakse tavaliselt
statsionaarsetes voi liikkuvates remonditéokodades, mis on varus-
tatud spetsiaalsete tooriistadega. Ekskavaatori tookohal remondi-
takse ainult moned tiksikud detailid.

Igasugused remondit6od tehakse mehaaniku juhtimisel.

Remondimeetodid

Lotkude reguleerimine. Sel juhul jdetakse kulunud koostoota-
vad detailid muutmata, kuid muudetakse nende vastastikust pai-
gutust selliselt, et nendevaheline 16tk muutuks normaalseks. Sel-
list reguleerimist voimaldab tavaliselt mehhanismi konstruktsioon,
nagu nditeks hoordsidurite reguleerimine vastavalt friktsioon-
katete kulumiseie.

Kulunud detailide vahetamine. Detaile vahetatakse siis, kul
nad on kulunud sel madral, et neid ei ole vboimalik enam remon-
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tida, voi nende remontimine on liiga kulukas, nagu naiteks veere- -
laagrite ja hammasrataste remontimine. °

Remontmodtmete taastamise viisid. Koostootavate detailide
vaheline esialgne I6he taastatakse kulumise tagajédrjel néutava
kuju kaotanud kallima detaili té6tlemise ja odavama detaili vahe-
tamise teel uue remontmoédtmetega detailiga.

Kirjeldatud remondimeetoditel kasutatakse jargmisi remonti-
misviise.

Keevitamine elektriga ja gaasiga. Ekskavaatori
pohidetailid, mida remonditakse keevitamise teel, "voib jaotada
jargmistesse gruppidesse: sepistatavast ja hallmalmist detailid;
terasdetailid vaikese siisinikusisaldusega (kuni. 0,3%), keskmise
stisinikusisaldusega (0,3—0,45%), suure siisinikusisaldusega (iile
0,45%) ja detailid legeeritud terasest; detailid vérviliste metallide
sulamitest.

Hallmalm on habras metall. Kui hallmalmi parast kuumuta-
mist sulamistemperatuurini kiiresti jahutada, omandab hallmalm
valgemalmi omadused, mida ei saa toodelda tavaliste ldoikeriista-
dega. Seepdrast peab kiilaldaselt sitkete keevisliidete saamiseks
hallmalmi aeglaselt jahutama.

Tugevate keevisliidete saamiseks kuumutatakse hallmalmist
detaile enne keevitamist ja jahutatakse pdrast keevitamist aegla-
selt. Keevitamine toimub elektrikaarega voi gaasileegil.

Kasutatakse samuti ka malmi kiilmkeevitamist (s. t. ilma eel-
neva kKuumutamiseta) malmelektiroodidega koos spetsiaalse maar-
dega, messingvarrastega (Tobini sulam), samuti ka vask- ja teras-
elektroodide kimbuga.

Vadikese vOi keskmise siisinikusisaldusega terased, vorreldes
teiste sulamitega, on kdige paremini keevitatavad nii gaasiga kui
ka elektriga. Ettevalmistust66 sel juhul piirdub ainult keevitus-
koha puhastamisega roostest ja mustusest ning keevisombluse
tootlemisega.

Legeeritud terasest detailide keevitamiseks kasutatakse spet-
siaalseid elektroode.

Kovade sulamite pealekeevitamisel (kihvad, koppade 16ike-
servad) kasutatakse sormaiti, staliniiti ja spetsiaalseid elektroode.

Mehaaniline tootlemine. Remonditav detail too-
deldakse metallitootlemispingil kas normaal- v6i remontmaoot-
messe.

Enne deformeerunud keevisdetailide tootlemist 6gvendatakse
need presside all.

Detailide metalliseerimine. Metalliseerimisel sula-
tatakse pealekantav metall ja pihustatakse suruéhu abil vaikeste
osakestena kiirusel kuni 250 m/s detaili toodeldavale pinnale. Pee-
ned metalliosakesed tungivad detaili pinnasse ja moodustavad
metallkatte.
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Metalliseerimist kasutatakse lilkumatute istukohtade remonti-
misel niisugustel detailidel, nagu veerelaagrid, hammasrattad jt.
Pealekantava metallikihi paremaks tihendamiseks detailiga tehakse
toodeldav koht krobeliseks (karestatakse). ‘

Detailide kroomimine. ‘Detailide kroomimist kasu-
tatakse kulunud pindade taastamiseks. Kroomimisel kaetakse
detailide kulunud pind galvaniseerimise teel kroomikihiga. Sel-

~ lise kih1 paksus vo6ib ulatuda kuni- 1 mm. K6éige sagedamini kasu-

tatakse kroomimist veerelaagrite, hammasrataste, sidurite jt. istu-
pindade taastamiseks vollidel ja telgedel. Kroomitud pind' on
hasti lihvitav ja poleeritav, nende kulumiskindlus on suur.
Plastilise deformatsiooni meetod. Selle meetodi
puhul paigutatakse metall surve all detaili ihest osast teise, kus
on toimunud kulumine. Selliseks remondiks peab detailil olema
metallivaru, mida voib imber paigutada kulunud pinnale, rikku-
mata kogu detaili normaalset tootamist. Sel viisil remonditakse
pronkspukse, jamendades neid pressi abil v6i laagrite korpustes.
Jamendamisel vdaheneb moningal mddaral puksi pikkus,  kuid suu-
reneb seinte paksus, mis voimaldab kon3penseerida kulumist.

Ekskavaatori solmede remont

Toovarustuse remont. Noole ja kopa varre talade remont seis-
neb peamiselt paindunud detailide 6gvendamises ja mérade kor-
valdamises keevisliidetes ning pohimetallis. Noole ja kopa varre
vaikeste painete korral 6gvendatakse detailid kuumutamata, suu-
remate rikete korral aga kuumutamise teel. Detailide morad
keevitatakse kinni elektriga. Keevituse ettevalmistamine seisneb
faaside 16ikamises 35-—45° nurga all. Hammaslattide ja hammas-
rataste hammaste kulumise korral kuni 2 mm puhastatakse ham-
bad viiliga, suuremal kulumisel aga keevitatakse peale ja toodel-.
dakse.

Kui mangaanterasest valmistatud kopa kihvad on tihest kiil-
jest kulunud, pooratakse nende kulumata kiilg ette. Kui kihvade
korgus on 50—60Y%  kulunud, keevitatakse neile uued kroonid ja
sulatatakse peale kovasulamist kate vOi asendatakse kihvad
uutega. Susinikterasest kopa kulunud seinad taastatakse peale-
keevitamise teel. Kopa tdiesti kulunud esisein asendatakse uuega.

Kopa tagaseina korvade kulunud avad treitakse iile ja neisse
asetatakse suuremamootmelised sormed. Kopa pohja sulgemis-
mehhanismi kulunud riivi otsale sulatatakse peale kovasulamit.

Liugelaagrite kasutamisel peab kopa ploki telje ja puksivahe-
line pilu olema 0,5 mm. On pilu suurem, vahetatakse puks. Surve-
mehhanismi vo6lli lubatakse kulumise korral treida ldbimdéotuy,

‘kuid muitte iile 5% joonistel margitud mootmetest.

Kdigumehhanismi remont. Roomikuraamide juures esineb
koige sagedamini morasid, murdeid, paindeid, vaandeid.
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Roomikuraami paindeid ja vdandeid kontrollitakse joonlauaga
ja kolmnurgaga ning rihitakse deformeerunud kohtade kuumuta-
misega. Raami rihitakse ainult remonditehases. Roomikuraamide
mitteldabivad moérad keevitatakse kinni elektriga ja toodeldakse
sugavuselt, mis iiletab mora sligavusé 1—2 mm voOrra. Raamide
morade kinnikeevitamisel tdidetakse kéiki keevistoodele esitata-
vaid noudeid. Morasid toodeldakse 10-—40 mm vorra pikemalt,
kui mora pikkus, ja toodeldud osa 16ppu puuritakse auk. Kui
mora on keevisliites, siis raiutakse see mora pikkuselt vdlja kuni
pohimetallini ja taastatakse.

Murdunud raame keevitatakse ja rihitakse remonditeha-
ses.

Roomiku tugi- ja kanderullide remontimisel v6ib nende valis-
pinna lule treida, vdhendades rullide 1dbim66tu, kuid mitte ile
10 mm. Kui tugirulli ja puksi vaheline pilu ei iileta 0,5 mm, ei ole
vaja puksi vahetada. Kui kulumine on suurem kui 0,5 mm, sula-
tatakse tugi--ja kanderullide telgedele peale ja toodeldakse, puks
aga vahetatakse. - '

Roomikute pingutus- ja vedavate rataste remont. Kui t60pin-
dade kulumine ei iileta 5 mm, puhastatakse ainult pindu, on aga
kulumine suurem —- sulatatakse toopindadele peale.

Vedava tdhtratta ketiratta ekstsentrilisus vdlisdiameetri jargi
ei tohi olia tile 0,3 mm. s :

Roomikuliiii mittelabivad morad keevitatakse kinni, labivate
moérade korral aga vahetatakse lilid.

Roomiku lintide remontimisel uuendatakse rikutud liilid,
puksid ja sormed.

Poordemehhanismi ja poordeplatvormi remont. Poordeplat-
vormi veerepinna uithekiilgse kulumise jarel rohkem kui 1,5—2 mm
treitakse seda karussellpingil. Juhul kui veerepind on liialt kulu-
nud, sulatatakse sellele esialgu peale. Monikord sulatatakse peale
ka hammasratta kulunud hammastele, mis seejdarel téodeldakse
kasitsi voi spetsiaalsete vahenditega.

Kui veerepind on kulunud, treitakse ka tugirullid ja haarde-
rullid ihesugusele m66tmele. Tugeva kulumise korral vahetatakse
rullid.

Vertikaalse kdiguvolli pronkspuksid vahetatakse kulumisel
vOi istu 16dvenemisel. Kesktapi kulunud pinna taastamiseks
pressitakse see alumisest raamist vidlja ja toodeldakse tOoOpingil
remontpuksi modtmele. Kui kesktapp on  keevitatud raamile,
toodeldakse seda karussellpingil voi spetsiaalsete vahenditega.
Seda remontimisviisi on otstarbekohane kasutada alumisse raami
pressitud tapi remontimiseks.

Poordemehhanismi kulunud vedavat silinderhammasratast ei
remondita, vaid vahetatakse.

Lilitussidurite nukid ' toodeldakse vaikese kulumise korral
kasitsi viiliga. Kui nukid on tugevasti kulunud, lubatakse nukki-
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dele peale sulatada ja jdrgnevalt mehaaniliselt toodelda. Kui
lilitusrangide rongaspesa on kulunud, téodeldakse pesa remont-
moodtmesse.

Peasiduri remont. Kéige rohkem kuluvad keskmine ketas,
friktsioonkatted, survenukid ja lilitusrangid. Kui keskmise ketta
toopinnad on kulunud rohkem kui 2 mm, vahetatakse ketas.
Vahem kulunud kettad lihvitakse lamelihvimispingil.

Friktsioonkatted, mis on kulunud rohkem kui '/; “esialgsest
paksusest, vahetatakse.

Kui survenukkide t6opinnad on kulunud iile 2 mm, vaheta-
takse need voi sulatatakse neile peale ja toodeldakse Sablooni
jargi. Pronksrangid taastatakse pealesulatuse teel ja toodeldakse
arvestusega, et rangide ja siduri otsapindade vaheline pilu on
mitte tle 0,5 mm. Kui surverdngas on tugevasti kulunud, voib
teda iimber poodrata.

Reduktori remoni. Kdige rohkem kuluvad hammasrattad. Kut
kulumine on iiletanud normi, vahetatakse hammasrattad voi asen-
datakse remonditud hammasratastega. Uutega asendatakse Kka
hammasrattad, millel vahemalt iks' hammas on murdunud voi
purunenud.

Hasti remonditud ja kokkumonteeritud hammasiilekanded
pegvad tootama Kkloppimiseta ja mitte kuumenema rohkem Kkui
b

Ekskavaatorite kettreduktorite ketirattad vahetatakse, kui kas
vOi iiks hammas on murdunud. Kui kett on pikenenud rohkem kui
6% oma esialgsest pikkusest, asendatakse see uuega. Kettiile-
kande ketirattad ei tohi asuda viltu, sest see on peamiseks poh-
juseks ketirataste ja kettide kiirel kulumisel. Reduktorite kor-
pustesse tekkinud morad keevitatakse kohe kinni. Tuleb tahele-
panu poorata veerelaagrite istudele reduktorite korpustes. Kui
istu tihedus on normaalsest vdiksem, treitakse pesa ja asetatakse
remontpuks.

Reversmehhanismi remont. Reversmehhanismi hammasrattaid
remonditakse samuti nagu reduktori hammasrattaid. Remontimise
jarel asetatakse koonushammasrattad vollidele nii, et nende alg-
koonuste tipud tihtiksid. Mehhanismi monteerivad kokku ja ham-
masralastevahelisi 16tke reguleerivad kvalifitseeritud lukksepad
ja kontrollib mehaanik.

Koonilised héordsidurid asendatakse uutega, kui neid ei ole
voimalik reguleerida. Lintsidurite friktsioonkatted vahetatakse,
kui nad on kulunud poole paksuseni. Terasketaste voi hdoordsidu-
rite trumlite kohaliku vaikese kulumise voi kriimustuste korral
treitakse voi lihvitakse nende toopinnad, kulunud malmtrumlid
asendatakse tavaliselt uutega.

Trumlid uuendatakse samuti, kui nende péial v6i rummul on
labivaid morasid.
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Vintside remont. Kdige rohkem kuluvad trumlite té6sooned. -
Kui trumlite seinad on kiillalt tugevad, l6igatakse treipingil voi
karussellpingil uued t66sooned.

Kui pidurite v6i hoordsidurite teraslintidel on mérad, uuen-
datakse lindid.

Kui piduritrumli vintsi trumlile kinnitamise poltide avad on
kulunud, toodeldakse avad poldi ldhimale suuremale modtmele.
Piduri- ja sidurikatted needitakse vask- v6i alumiiniumneetidega.
Neetide pead lastakse friktsioonkatte valispinnast umbes poole
katte paksuse vorra madalamale. Selline kinnitus kaitseb trumlite
toopindu kriimustuste eest.

Noole tostevintsi tiguhammasratas ja tigu uuendatakse, kui
nende hambad voi keermed on paksuselt kulunud tle 10%.

Liugelaagrite remont. Liugelaagrite remont seisneb enamikul
juhtudel kulunud pukside ja hiilsside uuendamises ning voéllide ja
telgede kaelte taastamises. Paljudel juhtudel remonditakse laag-
rite kaasi (ndaiteks morade kinnikeevitamine), joodetakse peale ja
treitakse laagrite korpuste sisepindu ja otsi, taastatakse madrde-
avad ja korvaldatakse pukside ja hiilsside kohalikud kriimustused.

Kulunud puks voetakse valja pressi voi spetsiaalse tommitsa
abil. Seile operatsiooni kergendamiseks raiutakse spetsiaalse meis-
liga puksi kitsas soon, mitte puudutades ava pinda.

Uus puks asetatakse kohale samuti pressi abil. Kui see puu-
dub, asetatakse puksid kohale vasaralookidega massiivse metall-
vahetiiki kaudu.

Veerelaagrite remont. Kulunud veerelaagreid ei remondita,
vaid vahetatakse.

Laagrite istukohtade mo6tmeid kontrollitakse mikromeetri
abil. Kui istukohtade tegelikud m6otmed erinevad jooniste m60t-
metest, kuuluvad istukohad remontimisele tehases.

Laagrid asetatakse vollile toruldigu abil, mille labimoot vas-
tab laagri kesta siseldabimdddule. Laagri kohaleasetamisel liitiakse
toruldigule kergelt vasaraga. Anda looke vahetult laagrile voi
kanda laagri kohaleasetamiseks vajalik joud tle kuuli v6i rulli
kaudu on kategooriliselt keelatud. Laagreid lubatakse v6tta maha
ainult tdbmmitsate abil.

Enne laagri kohaleasetamist on vaja teda soojendada 15—20
min. jooksul 6lis kuni temperatuurini 80—90° C.



§ 42. EKSKAVAATORITE MONTAAZ DEMONTAAZ JA
TRANSPORTIMINE

Ekskavaaterite montaaz ja demontaaz

Ekskavaatorite lahtivGtmine v6ib olla kas osaline v6i tadielik.
Ekspluatatsioonitingimustes on vaja ainult remontimisele voi
~ vahetamisele kuuluvad tksikud sélmed lahti vdtta. Osalist lahti-,
votmist kasutatakse iiht liiki toovarustuse asendamisel teisega,
rikutud, vigastatud s6lme v6i detaili (reversmehhanismi, vintsi
jne.) vahetamisel.

Ekskavaator voetakse ainult kapitaalremondi korral taieli-
kult lahti.

Kui ekskavaatorilt mahavdetud s6lme on vaja saata remondi-
tehasesse, tuleb kaitsta s6lme detaile vigastuste eest transporti-
misel.

Koik kinnitusmaterjal ja vdikesed detailid pestakse petroo-
leumiga ja hoitakse alal puitkastis ekskavaatoril, kuni remondi-
tud voi vahetatava s6lme kohaleasetamiseni. Lahtimonteerimisel
ei tohi detaile ja solmi korgelt alla visata.

Detailide puhtalt toodeldud pindu tuleb kaitsta mehaaniliste
vigastuste ja korrosiooni eest. Selleks madritakse vollide: kaelu
tehnilise vaseliiniga v6i kaitsemddrdega ja madhitakse tihedasse
riidesse vOi tehakse 'laudkatted, mis seotakse pehme traadiga.

Ekskavaator vOetakse lahti kraana abil.

Kui ekskavaatorilt mahavoetud s6lmi on vaja hoida pikemat
aega, peab neid kaitsma korrosiooni eest. Kdéige rohkem levinud
vahendiks on tehniline vaseliin.

Ekskavaatori kokkupanek vdib olla kas osaline voi taielik.
Osaline ja taielik - kokkupanek esineb samadel juhtudel, nagu
masina vastav lahtivotmine.

Kokkupanekutoid voib jagada kolme poéhiliiki: ettevalmistus-
tood, tegelikud kokkupanekutood ja lopetustdood.

Ettevalmistustoode hulka kuuluvad: tutvumine kokkupaneku
tehnoloogiaga, tockoha ettevalmistamine, selle sisustamine toste-
vahenditega, varustamine standardsete tooriistadega, spetsiaaisete
abindudega ja vajalike materjalidega.

Tegelike kokkupanekutoode hulka kuuluvad masina detailide
ja solmede tihendamine kinnitusdetailide abil vastavalt joonistele.

Lopetustood koosnevad sGlmede reguleerimisest, katsetami-
sest ja masina ekspluatatsiooni andmisest.

Viikese kaaluga solmede kohaleasetamisel ehitusekskavaato-
ritele kasutatakse auto- v6i roomikkraanasid téstejéuga 3—5 tonni.
Kraana tostejoud valitakse vastavalt antud masina kdige raskema
solme kaalule. Kui puudub vajaliku tostejéuga kraana, voib kasu-
tada kahte vdiksema tostejouga kraanat. Viimasel juhul peab
kraanasid teenindama kvalifitseeritud personal.
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Ekskavaatori s6lmi on lubatud tésta ainult juhul, kui on ole-
mas haardeseadis ja tropid; nendega peab tingimata olema varus-
tatud kokkupanekul kasutatav kraana. Ei ole lubatud 'kasutada
juhuslikke trosse, kette jne.

Koéik montaazi- ja demontaazitood teostatakse remondibri-
gaadi poolt ekskavaatorijuhi osavétul. &

Uhekopaliste ekskavaatorite téovarustuse vahetamine kuulub
tavaliselt ekskavaatoribrigaadi lilesannetesse.

Otsekopa kohaleasetamisel tGstetakse nool kraanaga selhsele
korgusele, et selle tugitappe saab paigutada poéordeplatvormi kor-
vadesse. Metallkangide abil asetatakse tugitappide avad korva-
dega kohakuti ja ihendatakse ning kinnitatakse s6rmedega. Kui

| kraana puudub, asetatakse nool selleks ehitatud puitalusele liht-

sate raskuste tostmise vahenditega. Noole tthendamiseks poorde-
platvormiga liigub kokkupandud ekskavaator aluse juurde. See-
jarel kinnitatakse noole tross ja tostetakse nool vajalikule korgu-
sele. Otsekopa survemehhanism ja sadullaagrid tostetakse kuni
tostevintsini. Seileks kasutatakse tostetrossi, mis lastakse iile pea-

- ploki ja seotakse sellega kopavars keskelt nii, et selle otsa oleks

sobiv juhtida sadullaagrisse.

Kopa kohaleasetamine ei ole raske, sest seda tehakse siis,
kui ekskavaatori mehhanismid on ko6ik kokku pandud. Sellistes
tingimustes saab koppa tostetrossi abil paigutada igasse asendisse.

Teist liiki vahetatava toovarustuse kokkupanek Lounub ana-
loogiliselt kirjeldatule.

Pealelaadimine ja transportimine

Ehituse roomikekskavaatorid transporditakse iihelt ehitus-

' objektilt teisele raudteel, voi kui teeolud voimaldavad, suurtel
jdarelvankritel-treileritel. Kummiratastega masinaid vo6ib puksee-

rida. Ekskavaatoreid vOib transportida ka veeteid mooda.

Uhekopalisi ekskavaatoreid kopa mahuga 0,8 m® ja mitme-
kopalisi transee-ekskavaatoreid veetakse raudteel lahti votmata,
sest need masinad mahuvad raudtee gabariiti.

Neid masinaid laaditakse raudteeplatvormile oma kaigul.
Pealelaadimiseks kasutatakse raudtee rampi voi ehitatakse liipri-
test kaldtee. Soitmine raudtee platvormile oma kdigul on vastu-
tusrikas tilesanne ja selle tditmine antakse vilunud juhile.

Joonisel 182, ¢ on ndidatud mitmekohalise kettekskavaatori
paigutamine neljateljelisele platvormile, joonisel 182,b aga roo-
torekskavaatori paigutamine samale platvormile. Piki- ja poik-
nihete arahoidmiseks transportimisel kasutatakse alusklotse 1,
nagu ndidatud joonisel. Alusklotsid kinnitatakse platvormi péran-
dale naeltega.

Peale selle kinnitateakse masin traattommitsate abil 1abim66-
duga mitte alla 6 mm. Toémmitsad valmistatakse 4—6 traadist, mis
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Joon. 183. Uhekopaliste
ekskavaatorite pealelaadi-
mise . skeem raudteeplat-
vormile:

a — ekskavaatori (kopa
mahuga 0,5 m®) pealelaadi-
mine mneljateljelisele plat-
vormile, b — kahe ekska-
vaatori D-153 pealelaadimi-
ne kaheteljelisele platvor-
mile 2

4

Y -

keeratakse kokku teraspoora abil. Ekskavaatori toévarustuse alla
asetatakse puitalusklotsid, mis samuti Kkinnitatakse naeltega voi
riiskadega platvormi porandale.

Vastavalt m66tmetele ja kaalule transporditakse mitmekopa-
lisi ekskavaatoreid kas neljateljelistel v6i kaheteljelistel platvor-
midel.

Joonisel 183,a on toodud iihekopalise ekskavaatori (kopa-
mahuga 0,5 m®) asetusskeem raudtee neljateljelisel platvormil,
joonisel 183,b aga kahe hiidraulilise ekskavaatori (kopamahuga
0,15 ‘m?®) asetusskeem. Uhekopaliste ekskavaatorite kinnitussiis-
teem raudtee platvormidele ei erine {ilalkirjeldatust. Taispoorde-
lise ekskavaatori poordeplatvormi tagumise osa alla tehakse liip-
ritest: alus voi asetatakse see pukkidele.

Kinnitusdetailid ekskavaatori kinnitamiseks raudteeplatvor-
mile .on toodud joonisel 184.

Ekskavaatorit- kopamahuga 0,5 m? voib toovarustust maha
vOtmata asetada transportimiseks iihele raudteeplatvormile kande-
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jouga 32, 40 voi 50 t, ekskavaatorit kopamahuga 0,25 m?3 aga plat- -
vormile kandejouga 20 t. Ekskavaatorit kopamahuga 0,5 m?® voib
toovarustuseta asetada thele platvormile kandejouga 20 t. Sel
juhul kasutatakse teist sama kandejouga platvormi téévarustuse
transportimiseks.

Ekskavaatorid (joon. 183, b) kopamahuga 0,15 m?® laaditakse
kahekaupa ilihele kaheteljelisele platvormile.

Jéarelvankritele (treileritele) kandevdimega 20—40 t laaditakse
ekskavaatoreid oma kaigul (joon. 185). Laadimiseks kasutatakse
inventariseeritud trappe. Samuti on ekskavaatorit yvéimalik laa-
dida ka vintsiga varustatud veduki abil.

Joonisel 186 on toodud rootorekskavaatori laadimisskeem
treilerile kandevoimega 40 t.

Ekskavaator kinnitatakse platvormile pu1tpru551de 2 abil, mis
asetatakse roomikute alla, ja traattommitsatega 1, 3 ja 4. Nagu
laadimisel raudteeplatvormidele, nii ka laadimisel treileritele kin-
nitatakse alused porandale naelte voi riiskadega, metallporanda
korral aga spetsiaalselt keevitatud korvadele traatide abil.

Ekskavaatorit transporditakse ka pargastel voi vastava vee-
valjasurvega pontoonidel (veetransport).

Koige sobivam on ekskavaatorit sadamates laadida kraanaga.

Kui kraana puudub, ehitatakse ekskavaatori peale- v6i mab -
laadimiseks spetsiaalne sild.

// } N
a) SRR
| §|
/ 3|
/ % : =
| =52 . 8l
/ [ 135-150mm & _-_150.200mm
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e {
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_80-100 mm
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Joon. 184. Detailid ekskavaatori
kinnitamiseks platvormile:

a — pédrdeplatvormi alla asetata- & y B
vad pukid, b — roomikute alus- TR o P
klotsid b)
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Joon. 186. Rootorekskavaatori pealelaadimine 40 t kandejouga
Lreilerile:
1, 3, 4 — traattommitsad, 2 — puitprussid

Laadimine veetranspordivahenditele nduab suurt ettevaatust
ja speisiaalset ettevalmistamist. Pealelaadimist vo6ivad juhtida
ainult veetransporditootajad, kelle korraldused on kohustuslikud
laadijate brigaadile.

Kummiratastega ekskavaatorite pukseerimiseks kasutatakse
autosid kandevoimega 3,5—7 t. Autod peavad olema varustatud
spetsiaalse jdiga thendusiiliga. Kui jaik thenduslili puudub, ei
ole lubatud seda asendada trossiga v6i mone teise juhusliku ese-
mega.

o
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Transportimisel tuleb erilist tdhelepanu poorata pidurdussiis- -
teemi korrasolekule, mida juhil on tarvis kasutada langudel ja
masina kiireks peatamiseks. Ekskavaatorijuht peab tditma eks-
pluatatsiooni eeskirjade ndéudeid.

Vaikesele kaugusele (kuni 5—6 km) sdidetakse ekskavaatori
oma kaiguga. Seejuures jdlgitakse hoolikalt masina kdiguosa.
Enne tilesditu reguleeritakse hoolikalt roomiku lintide ja kettide
pingust ning maaritakse kogu kdiguosa. Mddrimise korralikkust,
samuti ka koikide laagrite temperatuuri jalgitakse hoolikalt eks-
kavaatori kogu teekonna valtel.

Ekskavaatori pealelaadimisel ja transportimisel teostab koik
lisat6od juhi abi, tema puudumisel aga selleks spetsiaalselt mada-
ratud vastava kvalifikatsiooniga tooline. Peale- v6i mahalaadimi-
sel jalgitakse pidevalt ekskavaatori liikumist, eriti platvormile
soitmisel ja seal uimberpééramisel. Kinnitusvahendite kohalease-
tamist pealelaadimisel ja nende vabastamist vdljalaadimisel teos-
tab ekskavaatori brigaad juhi v6i brigadiri juhtimisel.

Ekskavaatorite transportimisel treileritel, nende pukseerimi-
sel vo1 tlesGitudel omal kdigul, maaratakse marsruut ja liikumise
aeg ehitusorganisatsiooni juhataja poolt parast selle kooskdlasta-
mist raudtee administratsiooniga (kui teekonnal asuvad raudtee-
iilesdidukohad) ja teiste instantsidega, mis juhivad liiklemist. Juhil
ei ole o6igust korvale kalduda kinnitatud marsruudist ja muuta
liiklemisgraafikut.
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Kolmas jagu

Ekskavaatoritoode organiseerimine, ohutustehnika
ja tuletorjeabinoud

X peatiikk

EKSKAVAATORITOUDE ORGANISEERIMINE

§ 43. ULDANDMEID MULLATOUODE KOHTA

Péllumajanduslike mullatéode isearasusteks on nende suur
toémahukus ja suhteliselt suur maksumus. Vastavalt ehitustééde
iseloomule moodustub mullaté6de maht ehitustoode tildisest ma-
hust kuni 129%, mdningatel juhtudel isegi rohkem. Mullatéid on
tarvis teha nii pdéllumajanduslikel kui ka toostuslikel ehitustel,
teedeehitustel jne. Mullaté6de maht ehituse maksumuse 1 miljoni
rubla kohta moodustab 5000—20 000 m?® nende maksumus aga
ehituse {ildmaksumusest 15% ja rohkem.

Umbes 50% kogu mullatééde mahust teostatakse iihekopaliste
ekskavaatoritega ja ainult vdike osa mitmekopaliste ehitusekska-
vaatoritega. Ekskavaatorite kasutamise efektiivsus on soltuv pea-
miselt mullatoode tdapsest organiseerimisest ja ekskavaatorite t60
graafikute tdpsest tdaitmisest.

Mullatééde protsess koosneb iiksikutest operatsioonidest: pin-
nase eraldamisest massiivist, vdljakaevatud pinnase timberpaigu-
tamisest (transportimisest), koppade tiihjendamisest (tiihjendamis-
kohta voi kasulikku muldesse), pinnase tasandamisest ja selle
tihendamisest.

Loetletud operatsioonid moodustavad kokku mullatéode
kompleksi, mille tdielik mehhaniseerimine nduab spetsiaalseid
masinaid. Ekskavaator on mullato6de mehhaniseerimise masinate
hulgas peamiseks masinaks, mille t66 efektiivsus on aga otseselt
soltuv toode tdapsest organiseerimisest antud kompleksi koikidel
tookohtadel.

Seetdttu peab tiht voi teist masinat teenindav personal tundma
mitte ainult masinate ehitust, vaid ka t66de organiseerimise pohi-
aluseid koikidel tookohtadel, sest korvalekaldumine projekiis
ettendhtud korrast iihel té6kohal rikub kogu kompleksi tooritmi.
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Pinnaste pohiomadused. Mullatoodeks vajalike masinate valik -
oleneb ehituse iseloomust ja selle suurusest, samuti ka kaevatava
pinnase omadustest.

Pinnaseks nimetatakse maakoore pealiskihis asuvaid kivimeid.
Need kivimid koosnevad tiksikutest osakestest ja sisaldavad sage-
dasti orgaanilisi lisandeid.

Vastavalt osakeste sidususele liigitatakse pinnased tootlemis-
raskuse jargi kergeteks, keskmisteks ja rasketeks pinnasteks.

Mullatéédel esinevad kdige sagedamini liivad (liiva 80%,
savi 3%); saviliivad (liiva 50%, savi kuni 12%); liivsavid (savi
kuni 18%); rasked liivsavid (savi kuni 25%); savid, 16ssid ja 16s-
silised pinnased (tolmjaste lisanditega liivsavide eriliigid); kalju-
kivimid; vesiliiv (suure veesisaldusega peenliiv).

Peale vaadeldud pinnaste, mis omavad enamasti iihtlast koos-
seisu, esinevad ka mittetihtlase koosseisuga pinnased, nagu ndi-
teks kongiomeraadid, mis kujutavad endast purdkivimeid, mis on
seotud lihe v6i teise mineraaltsemendiga. Selliste kivimite kova-
dus on mitmesugune ja soltub sideaine kdvadusest.

Mullat6ode organiseerimise projekti koostamisel kdsitletakse
pinnaseid peamiseit nende too6tlemise raskuse jargi. Vastavalt sel-
lele jaotatakse koik pinnased kogumikes «Ehituse, montaazi ja
remontehitust6ode tihtsed normid ja hinded» (kogumik 2 «Mulla-
toéd») kuude gruppi (tab. 11).

Peale tugevuse mojutavad pinnaste kaevamist méningad fiii-
sikalis-mehaanilised omadused: mahukaal, kobestatavus, siduvus
ja loomuliku varisemise nurga suurus.

Mahukaaluks nimetatakse pinnase mahuitihiku kaalu.

Tootlemisel kobestub pinnas (selle maht suureneb), selle
struktuur puruneb ja osakeste vahele tekivad mitmesuguses suu-
ruses poorid, vorreldes tiheda massiga massiivis.

Seetdttu kasutatakse pinnase mahukaalu vastavalt sellele kas
pinnas on tihkjas voi kobestatud.

Pinnase kobestatust iseloomustatakse kobestusteguri abil,
mis kujutab endast kobestatud pinnase mahu ja tiheda pinnase
mahu suhet enne kaevamist.

Tabel 11
Pinnaste jaotamine gruppidesse
: 2 Pinnase

Pinnase liik grupp
Klibukruus ja kruus:

a)-ferasuurusega lunl 80 mma .« v Lo e T i T E e Y I

b) tera suurusega ile 80 mm, munakivide sisaldusega . . 11
TR 1 S N A e T S O e T e v
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Tabel 11 (jarg)

E 44 Pinnase
Pinnase liik grupp
Savi:

a) rasvane, pehme voi tihedaks vajunud puistesavi klibu-

kruusa vdi kruusa sisaldusega kuni 10%, 4 1
b) sama, klibukruusa, kruusa v6i munakivide sisaldusega iile
10%, At I

c) moreensavi kivirahnude sisaldusega mahuliselt kuni 30% v

d) kiltsavi v

e) kova savi v

f) raske murdsavi 111
Kasvupinnas:

_a) puujuurteta ja -juurtega 1

b) kruusa, klibukruusa voi ehitusprahi sisaldusega 11
Loss: !

a) loomuliku niiskusega, kruusa ja klibukruusa sisaldusega I

b) kovastunud v
Pehme Kkriit v
Kilmunud pinnased, liivad ja saviliivad, eelnevalt kobestatud . 11
Kilmunud pinnased, savid, liivsavid, eelnevalt kobestatud v
Moreenid koos kivirahnudega v
Opookid (valge savi) v
Iga liiki liiv, selle hulgas ka killustiku, kruusa ja klibukruusa
sisaldusega I
Kaljukivimid, eclnevalt kobestatud V1
Kaljukivimid, mis ei ndua kobestamist N

Soolakud:

a) pehmed I
b) kovastunud I
Liivsavi:
a) kerge ja lossikujuline I
b) kruusa, klibukruusa ja ehitusprahi sisaldusega 11
Ehituspraht: :
a) kobe ja tihenenud il
b) tsementeerunud 11
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Tabel 11 (jirg)

Pinnase liik gli-ﬁg;se
Turvas: ]|

a) puujuurteta ja kuni 30 mm jdameduste juurtega . . . | I

b) puujuurtega, jamedusega ile 30 mm . . . . . . 11
D nas e SRS et S b e = o R G i sl Sl i e v
Must- ja pruunmullad: . -

s doomulion: DUSEMBOUAL L5 . ki gl e e

b) kévastunud danis et b i kel a0 T S o bR gt b ) 11
[gasugune kivikillustik, samuti ka munakivi sisaldusega . . . 1I
Slakk:

a) kivislakk W T e T T R R I

b} thetalluzgiline,. mugenenud ;. & 00 LA ma s I

c) sama, murenemata . . . . . i - ¢ . : 11

Moningate pinnaste mahukaalud ja kobestustegurid on toodud
tabelis 12.

Tabel 12

Méningate pinnaste mahukaalud ja kobedustegurid

Pinnase liik el S e
Kob_e kasvupinnas R B AR s e P T 1.2 1,2—1,3
Saviliivad, kerged liivsavid . SR Py : ] 1,5—1,6 1,08—1,25
Tihe kasvupinnas, liivad ; - : . i ‘ - 1,6 1,16—1,25
Rasked liivsavid . p . - : : X . i ; 1575 ' 1,18—1,3
L S A B N e 1,8 1,3—1,4
Pehmed lubjakivid, kriidiladestused . . . . . 22 1,3—1,4
Rovad Liva- ja- lubjakivid .. . 5P g 1,4—1,5

Horisontaalsele pinnale puistatud pinnas moodustab mulde,
mille ndélvus oleneb antud pinnase omadustest ja seisukorrast
(niiskusest). N6lvuse nurka v6i nurka, mida moodustab nélva moo-
dustaja horisontaalpinnaga, nimetatakse loomuliku varisemise
nurgaks.

Loomuliku varisemise nurga suurused ekskavaatoritotdel
kdige sagedamini esinevate pinnaste kohta on toodud tabelis 13.
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Tabel 13
Pinnaste loomuliku varisemise nurgad

Loomuliku varisemise nurk
kraadides
Pinnase liigid

1
Kuiv , Niiske | Miérg

| pinnas pinnas | pinnas
Peenliiv & A BT o AR S B PR 25 30 4 25
Jameliiv Ao e lal Sl ol F sy 30 32 27
Liivsavi K 2HrRA g ARl RS S 50 40 30
Savi SRR 1y TR aned il e R 45 35 15
BEUIRLS <& i, e opaies s e AN R 40 40 35
MASTUNIAnEY | LR e e 40 35 25
Turvas puujuurteta AN S R R e e 40 12 14

Pinnase niiskuseks nimetatakse selles sisalduvat veehulka,
mis eraldub pinnase kuumutamisel 100—105° C, kuni pinnase kaal
jaab konstantseks. Pinnase niiskus mé&dratakse protsentides, mis
nditavad pinnase kuumutamisel eemaldatud vee kaalu ja piisiva
kaaluni kuivatatud pinnase suhet.

Nagu tabelist 13 ndhtub, muutub mdnede pinnaste juures
loomuliku varisemise nurk soéltuvalt niiskusest suurtes piirides.

Niiskusest séltub monede pinnaste siduvus. Néiteks on niiske
savi nérgem ja seda on kerge téodelda. Savi niiskuse suurenda-
misega aga suureneb ka selle kleepuvus ja halvenevad kopa tiih-
jendamise tingimused, mistdttu tootlikkus vdheneb.

§ 44. MULDEHITISTE LIGID

Muldehitisi liigitatakse p6llumajanduses nagu ka teistel ehi-
tustoodel stivenditeks ja mulleteks. Siivenditeks nimetatakse muld-
ehitisi, mis asuvad maapinnast madalamal, mulleteks aga selliseid,
mis asuvad maapinnast kérgemal.

Mitmesugustele ehitusharudele on iseloomulikud mitmesugu-
sed muldehitised. Nii ehitatakse pollumajanduses tiike, veekogu-
sid, kuivendus- ja niisutugsisteeme, teid, hooneid, elevaatoreid,
silotorne.

Teedeehituses tehakse auto- ja raudteede muldeid, mida voib
rajada siivenditesse mulletele ja mdgede nolvadele.

Planeerimist66d ehitusplatsidel seisnevad maapinna tasanda-
mises. Nendel toodel kaevatakse vdikesi stivendeid, kaevatakse
maha kithmud ja kiinkad ja sellest saadud pinnas kasutatakse
siivendite tdaitmiseks. Planeerimist6od organiseeritakse nii, et kogu
vdljakaevatud muld mahuks dra samale ehitusplatsile.

Trans$eed ehk kraavid on pikad kitsad stivendid. Transee
kaevatakse lintvundamentide, drenaazi, mitmesuguste torustike,
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kaablite jne. rajamiseks. TranSeede kaevamine on eriti ulatuslik .
magistraaltorustike (gaasi-, nafta- jt. juhtmete) ehitamisel, mille
pikkus ulatub tihti mitme tuhande kilomeetrini.

Madalad torustike kraavid sidusates pinnastes véivad torude
paigaldamise hea organiseerimise korral olla vertikaalsete sein-
tega. Enamasti kaevatakse ndlvusega transeed, kusjuures nolvus
madratakse antud pinnase loomuliku varisemise nurga jargi.

Pédrast torude, kaablite jne. kohaleasetamist aetakse transeed
kinni. Selliseid t6id nimetatakse kinniajamistéédeks.

Ehituskaevikuks nimetatakse siivendit ‘voi lahtist kaevikut,
mille m66tmed ja kuju maddratakse piistitatava ehitise maa-aluse
osa modtmetega ja iseloomuga vOi mdetdo mahu ja iseloomuga.
Pinnase flitisikalistest omadustest séltuvalt vdivad ehituskaeviku-
tel olla vertikaal- voi kaldseinad.

Moéned pdllumajanduslikus ehituses iseloomulikud tee-ehitised
on toodud joonisel 187.

Teet6ode projekteerimisel, samuti ka ehitusplatside planeeri-
misel piititakse vajalikud mulded ehitada siivenditest kaevatud
pinnasest. Kui ei ldhe korda saavutada siivendite ja mullete mah-
tude vordsust, voetakse mulleteks puudujddav pinnas mulde vahe-
tus laheduses asuvast reservist. Stvendist vdljakaevatud lngne
pinnas paigutatakse pervele valli.

Nalv3 jalam

Piirdekraav
Piirdekraay

Joon. 187. Tee-ehitised:

a — teetamm muldel, b — teetamm siivendis, ¢ — teetamm poolsiivendis-pool-
muldel, d — autotee ristldige
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Joon. 188. Pohilised hiidrotehnilised muldehitised:

a — pais, b — kanal siivendis, ¢, — kanal poolmuldel-poolsiivendis,
d — kanal muldel

Muldehitiste (kanalite, paisude) méned vaated on naidatud
joonisel 188.

Peale ehitustbéode tehakse ulatuslikult mullatoid kasulike maa-
varade kaevandamisel lahtistes karjaarides.

Monedele muldehitistele esitatakse spetsiaalsed ndouded: nai-
teks muldpaisudes ei tohi esineda vee filtratsiooni. Selle valtimi-
seks ehitatakse pais kihiliselt iihes pinnase jarkjargulise tihenda-
misega.

Muldehitiste mo66tmed, nolvus, mis tagab nende stabiilsust,
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asendi ja veearavooluseadmete mo6tmed jne. madratakse ehitiste
projekteerimisel, vastavalt projektiilesandele.

Noutava kvaliteediga mullete, paisude, tammide ja teiste
muldehitiste saamiseks tuleb ehitamisel tdapselt kinni pidada kin-
nitatud projektist.

Ehituseks ei ole lubatud kasutada igasugust pinnast. Nii ei
ole lubatud kasutada mullete ehitamiseks mudapinnaseid, mis
niisketena kaotavad kandevoime. Mulded ehitatakse {ihtlastest
pinnastest. Kui mullete ehitamiseks kasutada mitmesuguseid pin-
naseid, ei tohi lubada, et muldesse pddseks voOi koguneks vesi.
Mulde ehitamisel arvestatakse kobestatud pinnase jargnevat vaju-
mist ning suurendatakse vastavalt mulde korgust. Vajumistaga-
varaks arvestatakse 1,5--7%, olenevalt pinnase liigist, kdrgusest
ja ehitamisviisist.

Moénede mullete ehitamisel néutakse pinnase taielikku tihen-
damist spetsiaalsete rullide abil.

§ 45. EKSKAVAATORITE TOOEED

Ekskavaatori tootsooni nimetatakse ekskavaatori tooeeks.
Ekskavaatori t66ee moodustab plats, kuhu paigutatakse ekskavaa-
tor ja osa massiivist, kust kaevatakse pinnast. Kui pinnas kaeva-
misel paigutatakse iihtlasi transpordivahenditele, siis kuulub plats,
millel asuvad transpordivahendid, samuti ekskavaatori tooee
hulka. Kui kopp tithjendatakse siivendi pervele valli, siis kuulub
ekskavaatori tooee hulka ka maa-ala, millele puistatakse pinnas
kopast.

Ekskavaatori to6ee modtmed ja kuju olenevad ekskavaatori
mootmelest ja toovarustusest, samuti ka kaevatava pinnase ise-
loomust ja kasutatavatest transpordivahenditest. Mdoningatel juh-
tudel madratakse tooee mootmed ja selle kuju pustltatava ehitise
isedrasuste jargi.

Ekskavaatorit6ode projekteerimisel madratakse t6oee moot-
med arvestusega, et ekskavaatorit oleks voimalik koige paremini
dra kasutada, liihendada maksimaaiselt selle tootsiiklit ja suuren-
dada {ootlikkust. Seetdtiu ei ole ekskavaatoritéodel otstarbekas
korvale kalduda projekti lahendustest. See ei tadhenda aga, et eks-
kavaatori brigaad ei tohi otsida praktikas efektsemaid toomeeto-
deid. Kuid igal tiksikul juhul on tarvis sellised praktilised lahen-
dused hoolikalt labi kaaluda ja kanda nende pdhjal t66 organi-
seerimise projekti kindlad korrektiivid. Otsekopaga varustatud
ekskavaatori t6oesi madratakse seda liiki toovarustuse konstruk-
tiivsete isearasuste jargi. Otsekopaga varustatud ekskavaatori
pohilised parameetrid on toodud joonisel 189.

Sellise ekskavaatori todee isedrasuseks on selle asetsemine
ekskavaatori tugipinnast korgemel. Otsekopp voimaldab kaevata
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pinnast nii valli kui ka transpordivahendile. Ehitusekskavaatori
toovarustuse vaikeste mootmete tottu on aga otstarbekohane ehi-
tamisel laadida pinnas transpordivahenditele.

Otsekopaga véGib tootada otse-ee (frontaal-ee) (joon. 190,a)
voi kilg-ee (joon. 190, b) viisil.

Otstarbekohane on esimene viis, sest sel juhul ei tarvitse
transpordivahendid manéoverdada, iimber poorata ega tagurpidi
sdita, mis on valtimatud tootamisel kiilg-eega. Kiilg-ee kaevami-
sel peab ekskavaator t66tama suurte poordenurkadega, mis piken-
dab tootsiiklit ja vdhendab ekskavaatori tootlikkust. Seetéttu
kasutatakse kiilg-ee kaevamist ainult esimese tranSee rajamisel.

Otsekopaga ekskavaatori t66 efektiivsus on otseses séltuvu-
ses kopa tditumisastmest. Kopa tditumisaste aga on séltuv pinnase
iseloomust ja tooee korgusest, samuti ka juhi.vilumusest.

Mitmesugustel pinnastel tootavate erinevate ekskavaatorite
tooee korgust saab ligikaudu maddrata tabeli 14 jargi.

Keskmiste ja raskete pinnaste korral loetakse tooee koige
ratsionaalsemaks korguseks survevolli korgust tooee pohjast
arvates. '
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Joon. 189. Otsekoppekskavaatori t66mo6tmed
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Joon. 190. Otsekopaga va- t
rustatud ekskavaatori too-

tamisskeemid: a) : b)

0 — otse-esi, b — Kkilg-
esi

Joonisel 191 on toodud péérdkopa pohimdotmed, millest ole-
nevad t6oee kuju ja mootmed ekskavaatori té6tamisel antud too-
varustusega.

Tabel 14
Otsekoppade t66ee normaalne kdrgus
Tooee korgus mitmesuguste pinnaste téotlemisel
Kopa maht
o I—II grupi | III grupi [ 1V grupi
| pinnased 1 pinnased ‘ pinnased
| ' L 418 [
Kuni 0,5 1 2,0 i 2.5
1,0 2,0 2,5 3,0

Samal joonisel on ndidatud ka poérdkopaga varustatud ekskavaa-
tori todee kuju.

Tootada voib otse- voi kiilg-etes.

Otse-ee korral (joon. 192) liigub ekskavaator piki transee telge
ja kaevab pinnast, paigaldades selle transee iihele vdi teisele per-
vele valli v6i laadides pinnase transpordivahenditele. Sellise t66-
ee kasutamisel kaevab ekskavaator sligavaima transee.

TranSee suurim laius iihel labimisel vordub umbes kaevamis-
raadiuse kahekordse vdartusega. Transpordivahendid saab ette
anda ainult ekskavaatori tagant, mistottu suureneb po6ordenurk
ja vdheneb tootlikkus.

Kiilg-ee (joon. 190, b) korral liigub ekskavaator edasi transee
- kiilge méoda.

, Sellisel to6tamisel on tranSee voimalik laius vordne suurima
kaevamisraadiusega. Kiilg-eega t6otatakse pinnase paigaldamisel
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Joon. 193. Draglainiga varustatud ekskavaatori pohilised t66mootmed

valli, kui peab asetama pinnase voimalikult kaugele transeest.
Selline t6oskeem véimaldab vajaduse korral pinnast paigutada ka
transpordivahenditele.

Draglainiga varustatud ekskavaatori toGesi on suurem kui
otse- ja poordkopaga ekskavaatoritel. See on seletatav draglaini
noole suure pikkusega.

Draglaini pdhilised parameetrid, mis madravad t66ee suuruse,
on toodud joonisel 193.

Draglainiga on otstarbekohane kaevata pinnast selle paigal-
damisel muldesse v6i laadimisel transpordivahendile. Draglain
voib tootada nii otse- kui ka kiilg-etes, nagu on ndidatud joon.
194, a ja b.

Otse-esi (joon. 194, a) voimaldab kaevata ekskavaatoriga mak-
simaalse sligavusega tranSeesid ja lithendada véikese podrdenurga
tottu tootsiikli aega. Pinnase paigutamisel muldesse ei ole aga
voimalik asetada mullet toédeest kiillaldaselt kaugele. Kiilg-esi
(joon. 194, b) voimaldab paigutada pinnast tooeest kiillaldaselt
kaugele, kusjuures aga viaheneb toodeldava transee sligavus, pike-
neb tootsiikkel ja vaheneb ekskavaatori tootlikkus.

Poordkopa ja draglaini tooete eeliseks on, et pinnase paigu-
tamisel transpordivahendile ei ole vaja to0ee allosas ehitada sisse-
soiduteid.
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Joon. 194. Draglainiga
varustatud ekskavaatori
téotamisskeem:

@ — otse-esi, b — kilg-
es1

Joonisel 192 on toodud ekskavaatori todesi kuivenduskraa-
vide kaevamisel (maaparandustéodel). Vastavalt koparaami asen-
dile vOib selle ekskavaatoriga kaevata mitmesuguse suurusega
kanaleid (profiilid nr. 1, 2 ja 3, joon. 195).

Pikikaevamisel mitmekopaliste ekskavaatoritega kaevatavate
tranSeede geomeetrilised kujud ja mootmed olenevad nende t60-
organite kujust ja modtmetest.

Nende ekskavaatoritega kaevatakse nii vertikaal- kui ka
kaldseintega tranSeesid. TranSeede kaevamisel mitmekopaliste eks-
kavaatoritega asetatakse valjakaevatud pinnas kas tranSee iihele

T Profiil_nr. 1 sigavus m Jkuni15
: i laius pealt m |kuni36
% f \ Prafiil nr.2 sugavus m (06511
% | | ; laius pealt m |kuniZ8
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Joon. 195. Mitmekopaliste maa- b i
parandusekskavaatorite poolt D 7L
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vOoi molemale pervele. Mitmekopaliste kettekskavaatorite poolt
toodeldavate transeede nditlikud suurimad mootmed ja geomeet-
rilised kujud on ndidatud joonisel 196, a ja b, rootorekskavaatorite
poolt kaevatavad transeed aga joonisel 196, c.

TranSeede stigavus vOib olla vdiksem.

Uhe voi teise ekskavaatori poolt teostatavate muldehitiste
pohimoé6tmed on toodud tehase instruktsioonis.

2,8

7777777 i @
7

3

Joon. 196. Mitmekorpaliste
tranSee-ekskavaatorite
poolt kaevatavate tranSee-
de profiilid: g %

p (/ %
a ja b — kettekskavaatori- P -

ga, b — rootorekskavaato-
riga (m&dtmed m) &) b} C)r

.. §

§ 46. ULDANDMEID EKSKAVAATORITOUDEST JA NENDE
ORGANISEERIMISEST

Nagu tulal tdhendatud, kuuluvad ekskavaatoritoéde komp-
leksi kaevamine, pinnase paigaldamine vallidesse v0i laadimine
transpordivahenditele, transportimine ja paigaldamine muldesse.

Ekskavaatorit6id tehakse projekti jargi, mis ndeb ette nii
pohitéod kui ka ettevalmistus- ja lisatood.

Ettevalmistust66de hulka kuuluvad t66ee piiride ja ekskavaa-
tori kdikude telgede markimine looduses, pinnaseveoks roobas- ja
autoteede ehitamine, pinnavete drajuhtimine toopiirkonnast, poh-
javee taseme alandamine, t66ee valgustuse sisseseadmine, side-
liinide ehitamine jne. Ettevalmistustood tehakse enne ekskavaa-
toritoode algust.

Ekskavaatori varustamine kiitusega, veega, masina iilevaatus
ja madrimine, tdoee pohja planeerimine, takistuste korvaldamine
ekskavaatori teelt (kilpide asetamine pehmetele pinnastele) ja tei-
sed abit6od peavad olema tdpselt organiseeritud. Neid on soovitav
lébi viia vahetuste vahel v6i muudel seisuaegadel, kuid mitte t66
ajal.

Pinnase veoks tuleb transpordivahendid pidevalt ette anda
ekskavaatorile. Transpordiiihikute arv madadratakse olenevalt eks-
kavaatori tootlikkusest, veokaugusest jne., transpordivahendid
(autod, traktorid, spetsiaalsed jarelvankrid) tangitakse enne eks-
kavaatori brigaadi to66 algust.
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Pinnase veoks kasutatakse isekalluteid, raudtee isekallutavaid
vaguneid, spetsiaalsete mullaveovankritega varustatud traktoreid,
hiidrotranspordivahendeid ja lintkonveiereid.

Kodige rohkem kasutatakse mullatoddel isekalluteid ja trak-
tori jarelvankreid. Raudteetransporti kasutatakse ainult suurehi-
tustel. Hiidrotransporti kasutatakse vee olemasolul eriti liiva,
saviliiva ja liivsavi transportimiseks. Lintkonveierid on otstar-
bekad suure mahuga toodel, pinnase transportimisel kuni 2 km
kaugusele.

Raudtee- ja autotranspordivahendid valitakse arvestusega, et
transporditihiku veokasti maht iletaks vdhemalt 3—6 korda eks-
kavaatori kopa mahu.

Et valtida transpordi takistusi, peab ekskavaatori t60 oOigesti
siduma teiste tooliikidega, néditeks autoteede ehitamisega, roobas-
teede Umberpaigutamisega, pinnase tasandamisega, tihendami-
sega jne.

Et ekskavaator saaks tootada takistamatult, on vaja ekska-
vaatori brigaadi OGigeaegselt varustada materjalide, tooriistade,
tagavaraosade ja kiitusega ning tarbe korral ka elektriener-
giaga.

Ekskavaatori brigaadi edukas t66 soltub tédpsest tooiilesannete
jaotusest brigaadi liikmete vahel ja brigadiri toost.

Brigadir peab alati kontrollima vajalike tooriistade, tagavara-
osade, materjalide ja kiituse olemasolu; oOigesti valima brigaadi
toolisi ja jaotama need vahetustesse; rakendama abindud ekska-
vaatori seisakute véltimiseks ja korvaldama pohjused, mis vdahen-
davad selle tootlikkust; organiseerima kindlustustéid ja pidama
brigaadi t66 arvestust.

Vahetuste iileandmise ja vastuvotmise aega tuleb kasutada
ekskavaatori tdielikuks tiilevaatuseks, reguleerimiseks, kinnitus-
toodeks ja vdikese edasiliikkamatu remondi labiviimiseks. Vahe-
tuse lleandmise ja vastuvotmise ajal tuleb poorata tdahelepanu ka
tooee seisukorrale; to0esi peab olema eelmise vahetuse poolt hoo-
likalt puhastatud ja ekskavaator asetatud puhtale platsile, mis on
sobiv to6varustuse ja roomikute iilevaatuseks. Samal ajal kui eks-
kavaatori juhid vaatavad iile ekskavaatorit, teostavad nende abid
tehnilist teenindamist, nagu on ette nahtud ekspluatatsiooni ees-
kirjades.

Parast ekskavaatori lilevaatust ja tooks ettevalmistamist anna-
vad juhid vahetuse Zurnaalis allkirjad ekskavaatori iileandmise
ja vastuvdtmise kohta. Zurnaali maérgitakse ekskavaatori seisu-
kord iileande-vastuvotu momendil, avastatud defektid, isegi
siis, kui nad korvaldati, ja kirjeldatakse ekskavaatorile tehtud
remonti.

Tooees teostatud iilevaatuse alusel koostatakse vahetuse juhi
raport, milles madrgitakse eelmises vahetuses tehtud t66de maht
(m?), seisakud (tundides) ja nende pdhjused.




Vahetuse raporti koostamisega 10peb ekskavaatori iileand-
mine ja vastuvotmine, mis kestab tavaliselt poolest tunnist kuni
tthe tunnini.

§ 47. EKSKAVAATORITOU ISEARASUSED TALVEL

Talvel ei ole voimalik ka koige kergemaid pinnaseid té6delda
ilma eelneva kobestamiseta. See teeb mullat6éd palju keeruka-
maks ja vahendab ekskavaatori tootlikkust.

Kilmunud pinnaseid kobestatakse 16hkeainetega voi mehaa-
nilisel teel. Esimest meetodit kasutatakse ehitusobjektidel, mis
asuvad kaugel elamurajoonidest ja toostusettevotetest, ning maa-
varade kaevandamisel. Kdikidel teistel juhtudel kobestatakse pin-
nas mehaaniliselt. Pinnas kobestatakse rammiga, mis riputatakse
ekskavaatori tostetrossile. Kéige sagedamini kasutatakse kobesta-
miseks kiilramme, mis t6otamise! draglainiga riputatakse ekska-
vaatori tostetrossile. Kiilmunud pinnas kobestatakse nii, et tiksi-
kute tiikkide mootmed oleksid ekskavaatorikopa méotmetest vaik-
semad.

Kiilmunud pinnase kobestamiseks kasutatakse ka spetsiaal-
seid seadmeid, mis koosnevad Kkiiluga varustatud diiselvasarast.
Need seadmed asetatakse ekskavaatorile nagu vahetatav to6-
varustus.

Kiilmunud kihi kobestamise jdrel tootatakse pidevalt, et pin-
nas ei saaks kiilmuda.

Tootamine ekskavaatoril talvetingimustes nduab teenindavalt
personalilt ettevaatlikkust. Erilisi raskusi on sisepdlemismootorite
ekspluateerimisega.

Tuleb arvesse votta, et madalal temperatuuril muutub metall
hapraks ja lookkoormusel vo6ivad ekskavaatorite konstruktsioo-
nides tekkida moérad, mis vbivad poéhjustada suuri avariisid. See-
tottu peab juht tootama ettevaatlikult ilma t66varustuse jarskude
tommeteta ja l66kideta. Enne t66 algust vaadatakse koik ekska-
vaatori s0lmed hoolikalt iile ja ko6rvaldatakse koéik avastatud
puudused.

Ehitusorganisatsioonid valmistavad igal aastal ekskavaatorid
ette t6otamiseks talvetingimustes. Samuti koostavad nad spetsiaal-
sed eeskirjad ekskavaatorite toodeks talvel. Teenindav personal
peab neid eeskirju tundma ja tditma.
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§ 48. TOOTAMISE POHIEESKIRJAD, MI5 TAGAVAD
EKSKAVAATORI KORGE TOOTLIKKUSE

Eesrindlike ekskavaatoribrigaadide toomeetodite pikaajalise
tundmadppimise tulemusena on koostatud tootamise eeskirjad, mis
tagavad ekskavaatori kérge tootlikkuse. Brigaadi liikmed, 6ppinud
dra need eeskirjad, ja neid tdpselt taites, peavad séejuures pide-
valt vbitlema masinate efektiivsuse tostmise eest, mitte unustades,
et toomeetodite tdiustamises peituvad ammendamatud reservid
tootlikkuse t&stmiseks.

Ekskavaatori tootlikkus on séltuv kopa mahust, toéokiirustest,
tootsiikli kestusest, masina kasutamisajast ja pinnase iseloomust.

Tehased toodavad standardse kopamahuga ekskavaatoreid.
On leada juhuseid, kus ekskavaatoribrigaadid on esitanud ette-
panekuid koppade konstruktsiooni muutmiseks, mis vo6imaldab
kopa kaalu vahendamisel suurendada selle mahtu ja sellega iht-
lasi tosta ka ekskavaatori tootlikkust.

Tsikli kestus oleneb liikumiskiirustest, mis on soltuvad tiksik-
operatsioonide (kaevamine, péoéramine jne.) kestusest. Praktikas
osutus voimalikuks liikumiskiirusi muutmata lithendada tstikli kes-

Tski1 operatsioonide Aeg sekundites
nimetus 1121314(51(61718(891(10(11\12(13|14|15]16)17]18\19

Kaevamine
Kapa tastmine *

.
Platvormi poaramine
fuhjendamisel

Tiuhjendamine

Piatvormi tagasi -
poorsmine

/
/
/
A PR
Kopa allalaskmine m

Tsukli kestus operatsioonide Ghendamise/

Tsiikli kestus, kui operatioone ei ihendata

Joon. 197. Tootsikli kestus:
a — operatsioonid on ajaliselt iihendamata, b — operatsioonide iihendamisel ajaliselt
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tust tksikoperatsioonide ajalise tihendamise teel (kopa tdstmine
ja podéramine jne.).

Joon. 197 illustreerib tihekopalise ekskavaatori operatsioonide
taitmise jarjekorda ja tootsiikli kestust operatsioonide ajalisel
tthendamisel ja ilma selleta.

Nagu joonisest 197 nahtub, moodustab aeg poéordeks (todta-
misel pooérdenurgaga 90°) 60—65% tsiikli tildajast. SeetSttu pre-
jekteeritakse ekskavaatori todeed selliselt, et tootamisel oleks
poordenurk voimalikult vaike.

Ekskavaatori tooaja efektiivne kasutamine séltub té6de orga-
niseerimise projektist tervikuna, samuti ka ekskavaatori alatisest
korrasolekust, mis véimaldab tédpselt tootada graafiku jargi. Toot-
likkuse suurendamine on vo6imalik mitteplaaniliste seisakute
vahendamise teel. :

Juht peab héasti tundma tingimusi, mis tostavad ekskavaatori
tootlikkust, tdiendama oma teadmisi ja otsima uusi vdimalusi
ekskavaatori tootlikkuse tostmiseks.

Pohireeglid, mille tditmine on kohustuslik kdikidele ekska-
vaatoribrigaadi liikkmetele, on jargmised:

1. Teenindav personal peab hoolikalt masinaga timber kdaima
ja tegema remonti tapselt graafiku jargi. Masina Oigeaegne ja
hoolikas hooldamine on ekskavaatori korge tootlikkuse ja pika
tooea theks pohitingimuseks.

Ekskavaatori oskuslik teenindamine véhendab detailide loo-
mulikku kulumist miinimumini, pikendades seega nende t606iga,
samuti valdib avariisid, mida pdhjustavad vdikesed rikked, mis
ei ole Oigeaegselt korvaldatud.

Ekskavaatori kabiin tuleb hoida eeskujulikult puhas ja kor-
ras; mehhanismide reguleerimise ja remontimise vahendid hoi-
takse puhtad ja paigutatakse vastavatesse seinataskutesse juhi
istme ldhedusse, raskemad tooriistad aga asetatakse riistakasti.

Kui remontimisel vajab juht ménda tooériista, peab juhi abi
riista hoolikalt puhtaks piihkima ja alles siis andma selle juhile.

2. Ekskavaator asetatakse toGees horisontaalasendisse; selle
noude mittetditmine pohjustab mehhanismide thekiilgset kulu-
mist.

3. Koppa tuleb perioodiliselt puhastada kiilgekleepunud pin-
nasest, et valtida tootlikkuse vahenemist kopa mahu vdhenemise
tottu. :

4. Otsekopp tdidetakse selle varre keskmisel véljaulatusel,
tihjendamiseks aga kasutatakse v6imalikult vdhe aega, kusjuures
kopp peab tiihjendamisel asuma sellisel kérgusel, et kopa lahtine
pohi ei riiva auto keret.

5. Kergetel ja keskmistel pinnastel on otstarbekohane kasu-
tada suuremahulisi vahetatavaid koppi, kuna enamikul ekskavaa-
toritest on mootori vdimsus ja vintside tdmbejoud arvestatud too-
tamiseks raskete pinnastega.



6. Kopa viimine tiihjenduskohta ja allalaskmine tdoette
tuhendatakse platvormi p6oramisega.

7. Kaevamisel suruda kopp pinnasesse sujuvalt; tdidetud
kopp viia viivitamatult tiithjenduskohta.

8. Pooramist tiihjenduskohta alustada alles kaevamise 16pe-
tamisel, vastasel korral suureneb téovarustuse koormus, mille
tagajarjel paindub kopa vars ja vdandub nool.

9. Pooramist tithjenduskohta alustatakse alles siis, kui kopp
on tdidetud pinnasega. Madala t66ee puhul on otstarbekohane
taita kopp kahe vottega ja mitte viita aega podramisele poolikult
tdidetud kopaga.

10. Kui tooee korgus iiletab korguse, mis on vajalik kopa
tditumiseks, pinnas aga alt 60nestamisel variseb alla, kaevatakse
esialgu tooee alumine osa. Kui aga pinnas ei varise alla, vdhen-
datakse kaevamiskihi paksust ja voOetakse pinnast kogu tooee
korguselt. ;

Kui pinnas alt 60nestamisel ei varise, toee korgus aga iile-
tab rohkem kui kaks korda korguse, mis on vajalik kopa taitmi-
seks, kaevatakse tooett osade viisi: esialgu selle lilemine osa mitme
kaevamiskihi siligavuselt, siis alumine osa ja uuesti iilemine
osa jne.

11. Ekskavaatori edasiliikumised peavad olema nii lithikesed,
et oleks voOimalik t66tada noole poole vdljaulatusega, mil kopp
tdaitub paremini. Kopa kihvade joud langeb noole véljaulatuse
suurenemisel, kusjuures kopa tditumiskiirus vdheneb. Ajakulu
ekskavaatori edasiliikumiste arvu suurenemisel kompenseerub
taielikult aja kokkuhoiuga kopa tditmisel.

12. Et vahendada poordenurga suurust, tootatakse pinnase
paigutamisega transpordivahenditele jargmiselt. Esialgu kaeva-
takse transpordivahendite seisukoha ldheduses asuvad tooee osad;
seejdrel kasutatakse dra transpordivahendite etteandmise wvahe-
aeg ja paigutatakse pinnas téoee kaugemast osast transpordi-
vahendite etteandmise kohale lahemale (kui koppa ei saa tdita tihe
vottega).

13. Kui draglain peab kopa tiihjendamiseks podrduma ligi
180° nurga vorra, kasutatakse ringtsiikli meetodit, mis suurendab
ekskavaatori tootlikkust 10—159% vorra. Selle meetodi olemus
seisneb selles, et kopa tithjendamisel ekskavaatori pooramist ei
katkestata. Kopp lastakse pdrast tiihjendamist tagasi tooette ma-
sina pOoramise teel mitte vastusuunas, vaid samas suunas; seega
teeb ekskavaator kopa tiihjendamiseks ja selle tagasitoomiseks
taispoorde — 360°. Selle viisi kasutamisel ei kulu aega ekskavaa-
tori pidurdamiseks enne kopa tiihjendamist ega tagasiliikumise
alustamiseks parast kopa tiithjendamist, nagu tavalise meetodi
kasutamisel. Seda viisi kasutati edukalt V. I. Lenini nimelise
Volga——Doni laevatatava kanali ehitamisel ja teistel suurehi-
tustel.
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Joon. 198. Draglaini todee skeem sis-
tikviisi kaevamisel:

1 — pinnase kaevamine isekalluti {ihelt A i
kiiljelt, 2 — kopa tdstmine koos pdodra- 3 /)
misega tiihjenduskohta, 3 — pinnase 3 7t
védljalaadimine, 4 — podramise jatkamine 3
samas suunas, 5 — Kkopa Ilangetamine 3 5 H#
kaevamiseks

14. Kui isekalluteid saab ette anda tooee pohja mdéodda (kuiv
tooesi) ja peatada kaevamiskoha vahetus laheduses, voib draglai-
niga tootada siistikviisil (joon. 198).

Sel juhul on ekskavaatori tooprotsess jargmine. Pinnas kae-
vatakse isekalluti tihelt kiiljelt, seejdrel tostetakse kopp iiles ja
tihjendatakse pooramise ajal vdikesel kiirusel peaaegu peata-
mata. Kopa tiithjendamise jarel jatkub poordumine samas suunas
ja kopp lastakse alla tooette isekalluti teisel kiiljel.

Sustikviisi tootamisel on voimalik tdita transpordivahendit
pinnasega, ilma et oleks vaja ekskavaatorit tagasi poorata; see-
juures vaheneb kopa tostekorgus miinimumini, ekskavaatori p6or-
denurk aga on ainult 13—15°. Peale selle on sel juhul ekskavaa-
torilt auto kere paremini ndha.

15. Tootrosside pikkused valitakse mitte ekskavaatori passi
jargi, vaid soltuvalt toodeldava tooee siigavusest (kui see on
vaiksem passis ette ndahtud stigavusest) ja puistevalli kérgusest,
mis vahendab trosside kulu peaaegu kahekordselt.

Kui tébmbetross on kulunud, vahetatakse selle otsad: kopale
kinnitatud kulunud ots kinnitatakse trumlile ja trumlile kinnita-
tud ots kopale. See vdimaldab peaaegu kaks korda pikendada
trossi t6oiga.:

16. Kinnitust6id tehakse graafiku jargi vahetuste vaheajal.
Ekskavaatori sundseisakuid, mis esinevad transpordivahendite ja
elektrienergia puudumise t6ttu voi teistel pohjustel, kasutatakse
vaikesieks remonditoodeks.

17. Ekskavaator peab alati olema varustatud korras tooriis-
tade komplekti, kiituse, mddrdeainete ja teiste materjalidega,
samut1 tagavaraosade valikomplektiga.
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18. EKskavaatorit teenindav personal peab téotamisel vdit-
lema kiituse kadude vastu. Kiituse kadude véltimise viisid on too-

dud tabelis 15.

19. Tootamisel mitmekopaliste ekskavaatoritega pooratakse
erilist tdhelepanu tookiiruste digele valikule.

Tabel 15

Kiituse kadude vdltimise viisid s

Kadude pdhjused

Kadude viltimine

Mittekorras taara

Ekskavaatori varusta-
mine kiitusega ilma kaalu-
mata ja mittestandardses
taaras

Kiituse kallamisel paa-
kidesse d@mbritega on kaod

Taara lekkimise korral kallatakse kiitus viivita-
mata korrasolevasse taarasse, mittekorras taara aga
saadetakse remonti

Mittekorras taaras ei tohi kitust laost
votta. Mitte vastu votta metallkorkideta vaate

vastu

Vétta vastu kiitus lachoidjalt (varustajalt) ainult
kaalu jargi taaras, mille maht on teada.

Aurumisel tekkivate kadude  vdltimiseks toime-
tada kiitus kohale tdpselt tankimise ajaks, kiituse
ilejddk aga hoida varjatud kohas

Tdita paagid kiitusega ainult pumpamise teel.
Tankimisega pumba abil védlditakse kiituse kadusid ja

selle mustumist, samuti vdhendatakse tankimisaega
50—70% vorra.

Korvaldada iihenduskohtade rikked

1—4%

Kiituse vdljaimbumine
kiitusetory tthenduskohtade
kaudu

Kiitusepaagi lekKki- Lasta kiitus vélja ja saata paak remonti
mine

Diiselmootori toitesiis- Likvideerida korratus tehase eeskirjade jargi
teemi korratus

§ 49. TOO ORGANISEERIMINE JA NORMEERIMINE

Muliatédde organiseerimise aluseks tdnapdeval on tootmise
kompleksne mehhaniseerimine, kusjuures mehhaniseeritakse nii
tootmisprotsessi voi antud tookompleksi pdhi- kui ka lisaoperat-
siconid. Nii mehhaniseeritakse ekskavaatori t6odel koéik komp-
leksi kuuluvad operatsioonid, toovarustus aga valitakse niisugune,
mis vOimaldab saavutada suurimat tootlikkust ja dra kasutada
koiki masinaid. Selleks kooskodlastatakse nende masinate toot-
likkus.

Joonisel 199 on nditena toodud mullatééde mehhaniseeri-
mise masinate komplekt.
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Joon. 199. Mullatééde mehhaniseerimismasinate komplekti ndide:

1, 2 — tobee kaevamine ekskavaatoriga ja laadimine isekallutitele,
3 — pinnase transportimine, 4 — pinnase véljalaadimine ehitisse,
5 — pinnase planeerimine viljalaadimiskohas, 6, 7 — pinnase tihen-
damine

~ Komplekti kuuluvate masinate koosseis valitakse vastavalt
teostatavate toode iseloomule. Komplekt koosneb alati pea- ja
abimasinatest. Nii on ekskavaatori t66del peamasinaks ekskavaa-
tor. Abimasinate (isekallutite kandejoud ja arv, tihendamismasi-
nate arv jne.) tootlikkus peab komplekssel mehhaniseerimisel vas-
tama peamasina — ekskavaatori — tootlikkusele.

Vastavalt toode teostamise organisatsioonilistele vormidele
kujundatakse monedel ehitustel kompleksbrigaadid. Kompleksbri-
gaadi brigadiriks on tavaliselt peamasina brigadir.

Sellistes brigaadides makstakse tootasu tiikitoo alusel vasta-
valt peamasina valjatootusele.

Aja- ja toonormid. Ekskavaatori brigaadi t66tasu arvutatakse
normide alusel, mis on toodud ametlikus kasiraamatus. «Ehituse-,
montaazi- ja ehitusremonditoode tihtsed normid ja hinded» (Kogu-
mik 2 «Mullatood»).

Ajanormiks nimetatakse aega, mis kulub toolisel, lilil voi
brigaadil tihe iihiku taisvadrtusliku toodangu saamiseks o&igesti
organiseeritud tootingimustes. Ajanormid arvestatakse tundides.
Naéiteks moodustab 100 m3 liivapinnase kaevamine otsekopp-eks-
kavaatoriga, mille kopa maht on 1,0 m?® (valli té6tamisel), 2,2 tundi.

Téonormiks nimetatakse taisvaartusliku toodangu hulka, mida
peab vialja to6tama Uks tooline, brigaad voi luli ihe ajatihiku
(ihe tunni, tthe vahetuse) jooksul.

Kui on teada toonorm, voib arvutada ajanormi ja tmber-
poordult, ajanormi jargi leida toonormi. Nii nditeks, kui antud
ekskavaatoril tootav ekskavaatoribrigaad peab 1 tunni jooksul
laadima transpordivahenditele 25 m® pinnast, siis on ajanorm 100 m?
kohta 100:25 =4 tundi.

Aja- ja toonormid on ekskavaatori mitut tiilipi téovarustuse
(otsekopp, poordkopp jne.), samuti ka mitmesuguse mahuga kop-
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pade ja mitmesuguse sligavusega todete kohta erinevad. Normid
on erinevad ka mitmesuguste téoviiside kasutamisel (pinnase kae-
vamine laadimisega raudteevagunisse, auto veokasti voi valli)
ning so6ltuvad kaevatavate pinnaste grupist.

Liivaste pinnaste kaevamisel ekskavaatoritega, mis on varus-
tatud otsekopaga, kopa maht 0,8 m? on téonormiks: pinnase laa-
dimisel transpordivahenditele — 38 m?®, paigutamisel valli aga —
48 m? tunnis. Savipinnastel on samade ekskavaatoritega toonor-
miks pinnase laadimisel transpordivahenditele — 30 m3, pinnase
paigutamisel valli aga 38 m® tunnis.

Tariifivork ja palgamddrad. «Ehituse-, montaazi- ja ehitusre-
monditéode tihtsed normid ja hinded» ndevad ette, millise kate-
gooria toolised peavad iiht voi teist t66d tegema. Samas on too-
dud ka 1.—6. kategooria tooliste tariifi-palgamddrad. Vastavalt
omandatud kvalifikatsioonile maddratakse ka toolise tootasu.

Ehitustel tootavatele toolistele on kehtestatud kuuekategoo-
rialine tariifivork. ;

Tootasu vormid. Pohilisteks tootasu vormideks ehitustel on
tiki- ja ajatootasu. #

Tikitootasu jaguneb kahte liiki: otsene tukltootasu slisteem ja
premiaalne tikitootasu siisteem.

Otsese tiikitoolasu siisteemi korral saab tooline, 1ili v6i bri-
gaad tootasu tegelikult tehtud téomahu eest kindlate tiikito6 hin-
nete alusel. Toolise tootasu kasvab proportsionaalselt tehtud to6-
mahuga.

Ndide. Ekskavaatoribrigaad kaevas vilja ekskavaatoriga,
mille kopa maht on 0,5 m3 3460 m3 III grupi pinnast tiikit6o
tiksushindega 3,01 rubla 100 m? kohta.

Brigaadi to6tasu moodustab:

3460 - 3,01

PR 104,15 rubla.

Premiaalse tiikit66tasu siisteemi korral taiendatakse otsene.
tlikitootasu preemiatega kindlate nditajate eest: akordiilesannete
tditmise eest, ehitusmaterjalide kokkuhoiu eest, ehituse tahtsal-
mate objektlde kdikulaskmise eest.

Ajatootasu jaguneb lihtsa ajatootasu- ja premiaalaja-
tootasu-silisteemiks.

Lihine ajatootasususteem ndeb ette té6tasu maksmise toolisele
kindla aja (kuu, pdeva, tunni) eest tariifi palgamédra (pdeva-,
tunni-) alusel vastavalt tema poolt omandatud tariifijargule, sél-
tumata teostatud toéomahust.

Premiaalne ajatootasusiisteem erineb lihtsast ajatootasusiistee-
mist selle poolest, et toolistele makstakse peale tootasu, mis arvu-
tatakse kindlate tariifimdiarade alusel, veel preemiat iilesannete
korgekvaliteedilise ja digeaegse tditmise ning ehituse tdhtsaimate
objektide kaikulaskmise eest.
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Ajatootasu kasutatakse ainult erandjuhtudel, mil teostatav
t66 on raskelt arvestatav ja normeeritav (vdikese mahuga t66d,
vdikesed remondit66d ja abit6od). Normide puudumine kogumi-
kus (UN ja H) ei tohi siiski olla péhjenduseks ajatootasu raken-
damisel. Vajaduse korral tootatakse vidlja kohalikud normid.

Brigaadi tootasu kindla ajavahemiku (tavaliselt iihe kuu) eest
koosneb tootasude summast, mis on ette ndhtud koéikide tookas-
kude jargi tehtud t6ode eest (tookdasus margitakse toode maht,
tditmise tdhtaeg ja hinded). Teostatud to6ode vastuvotmisel t66-
kdsu jargi margib meister (kiimnik) tegelikult teostatud toode
mahu ja selle tootasu summa. Téokdsus margitakse samuti (meistri
poolt v6i raamatupidamise arvutuse alusel) materjalide kokku-
hoid ja nende maksumus, kui t66 tasutakse premiaalse tiikitoo-
tasu siisteemi alusel.

- Tootasu jaotatakse brigaadi liikmete vahel vastavalt iga t66-
lise poolt tootatud ajale, soltuvalt temale ettendhtud tariifimaa-
rast. Tootasu arvutatakse kahel viisil: 1) juurdehindluskoefitsiendi
abil ja 2) iga toolise poolt véljatootatud inimpdevade arvu jargi,
umber arvutatud kategooriale.

Juurdehindluskoefitsiendi abil madratakse tootasud jargmi-
selt. Brigaadi tootasu arvutatakse tiikitooliste tariifimddrade alu-
sel; jagades brigaadi tegeliku to6tasu tariifimddrade alusel arvu-
tatud tootasuga, saadakse juurdehindluskoefitsient; korrutades
juurdehindluskoefitsiendi toolise tariifimddrade alusel arvutatud
tootasuga, saadakse iga todlise tegelik tootasu.

Nadide. Kahest inimesest koosnev ekskavaatoribrigaadi to6tasu
aruandekuu eest on 266,1 rubla.

Brigaad tootas jargmises koosseisus:

6. kategooria juht i e e iy e bR e

S kategooris. julllabl G Blh 0 e 28 o
Kokku 45 péaeva

Tootasu tootatud pdevade eest on:

6. kategooria juht A e L RS 448 "R - TublA

5. kategooria juhi abi . . 21)X393= 826 ,
Kokku 190,1 rubla

66,1
Juurdehindluskoefitsient = 1901 — 1,4
Vastavalt juurdehindluskoefitsiendile moodustab iga téolise

Lootasu:

6. kategooria juht . . . 107,5 > 1,4 = 150,5 rubla

5. kategooria juhi abi . . j2,§72:11,4 = 1156 bzl
Kokku 266,1 rubla

Inimpdevade arvu jargi, mis on timber arvutatud I kategoo-
riale, jaotatakse tootasu iiksikute tooliste vahel jargmiselt:

W
e
~



a) Toolise poolt tegelikult todtatud inimpaevade arv korru-
tatakse sellele toolisele médaratud tariifi koefitsiendiga. Seega méa-
ratakse iga t6o0lise inimpdevade arv, mis on umber arvutatud
I kategooriale;

b) mddratakse I kategooriale timber arvutatud iildinimpéde-
vade arv;

c) brigaadi tildtootasu jagatakse I kategooria tildinimpaevade
arvuga ja saadakse keskmine tootasu lihe iimberarvutatud inim-
pdeva kohta; 3

d) umberarvutatud inimpdeva keskmine to6tasu korrutatakse
iga toolise Umberarvutatud toopaevade arvuga. Selle tulemusena
saadakse iga toolise tegelik tootasu.

Tabelis 16 on toodud ekskavaatori brigaadi vahetuse koos-
seis ja nende liikmete kvalifikatsioon.

Tabel 16
Ekskavaatoribrigaadi vahetuse koosseis

Ekskavaatori kopa maht m?
Toolise eriala ja kategooria 3
kuni 0,35 iile 0,35
b Kategaatig  Jubil. 5 0 R R G e T s s, — 1
5. kategooria juhi abi I --
o Balnooolin’ Jultl Tabl, oot S s akin SR et e e Tz 1

Peale juhi ja selle abi, kes tootavad ekskavaatoril, votavad
siivendi ehitamisel monikord toodest osa ka selleks eraldatud
spetsiaalsed toolised, kes teevad tooees abitoid (ekskavaatori platsi
ettevalmistamine; rippuva volvi purustamine tootamisel otse-
kopaga sligavas to0ees; mattide ekskavaatori roomikute alla ase-
tamine edasiliikumisel pehmel pinnasel).

§ 50. EKSKAVAATORITOUDE PLANEERIMINE JA
ARVESTAMINE

Ekskavaatoritood planeeritakse projekti alusel. Projektis mar-
gitakse t66de maht, skeem, jarjekord, valmimise tdahtajad, mehha-
nismide, ekspluatatsioonimaterjalide ja transpordivahendite vaja-
dus. Projekt koostatakse iga ehitusobjekti kohta, arvesse vottes
toovahetuste normaalset reziimi, kasutatavaid masinaid ja nende
vahetustootlikkust.

Toovahetuse normaalse reziimi koostamisel voetakse arvesse
masina lubatavad seisakud, nende seisakute kestus, tookord ja
masina ekspluatatsioonilised isedrasused.

Teades masina tehnilist tootlikkust ja mdaranud saadud t60-
vahetuse normaalse reziimi alusel masina kasutamise ajalise koe-
fitsiendi, leitakse ekskavaatori normaalne véljatootus vahetuses.
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Iga masina t66 operatiivne planeerimine toimub to6de juha-

taja vOi meistri poolt, kes on brigaadile vdlja andnud tootmisiiles-
ande voi tookdsu.

: See dokument on aluseks teostatud toode eest tasu maksmi-

sel brigaadile ja selle alusel peetakse ka t60 arvestust.

Tookédsk antakse tavaliselt védlja theks kuuks, s. t. makse-
tahtajaks. Liihemaajalisi tockdske antakse valja valkeste toomah-
tude puhul.

T66 organiseerimisel liilide viisi antakse tookdsk iga vahe-
tuse juhile tooliste kohta, kes tootavad iihes vahetuses, isemajan-
davas brigaadis aga ekskavaatoribrigadirile brigaadi koikide liik-
mete kohta. -

Tookdsu vorm on toodud tabelis 17.

Tookasud antakse brigaadidele vdlja- vahemalt kaks pdeva
enne toode algust.

Tookdask koosneb kahest osast: iilesandest ja selle taltmlsest
Ulesanne sisaldab toode kirjeldust koos nende tditmise tingimuste
iseloomustamisega, to6de mahtu, norme ja hindeid. Tditmise osas
tuuakse andmed tegelikult tdidetud téode mahu kohta koos aja-
normatiiviga nende tditmiseks ja margitakse t6otasu summa vas-
tavalt tookdsus toodud hinnetele.

Tookdsus margitakse koik tood (ja nende tditmise tdhtajad),
mis brigaadid peavad teostama, samuti margitakse ka mo6otiihikud,
normid ja hinded.

Taitmise tdhtajad maaratakse vastavalt antud objekti eksplua-
tatsiooni andmise plaanile.

Brigaadi poolt iildiselt vo6i bngaad1 liikmete poolt tksikult
tegelikult kulutatud aja arvestamise aluseks on tabelid. Tabeli
vorm on paigutatud tookdsu tagakiljele.

Tooseisakute kohta, mis esinevad mitte brigaadi siit labi,
koostatakse akt té66de juhataja voi meistri osavotul, kelle kohus-
tuseks on likvideerida brigaadi seisak kiireimas korras.

Valmis t66 votab vastu toode juhataja voi meister, kes vastu-
votul mddravad toode tegelikud mahud ja kvaliteedi. Vastuvott
vormistatakse brigadiri ja meistri v6i toodejuhataja allkirjaga.

Juhul kui t66d tahtajaks ei valmi, l10petatakse tookdsk aru-
andeperioodi 16pul tegeliku tditmise jargi, 16petamata t66de kohta
aga koostatakse kindla vormi jargi uus tilesanne.

Tookdasu lopetamisel arvutatakse tootasu summa ja norma-
tiivne aeg ning antakse tookdsk raamatupidamisse.

Ekskavaatori igakuune aruanne koostatakse vahetuste rapor-
tite jdargi, mis tdidetakse juhi poolt iga wvahetuse jarel. Selles
dokumendis on jargmised lahtrid: ehitusorganisatsiooni ja objekti
nimetus, ekskavaatori mark ja selle tehase- v6i inventarinumber,
juhi ja selle abi perekonna-, ees- ja isanimi, kuupdev, teostatud
toode maht, seisakud, nende kestus ja pdhjused, avastatud puu-
dused, andmed rikete korvaldamise kohta.
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Vahetuse raporti kirjutab alla ekskavaatori juht ja kinnitab
meister. :

Vahetuse raport on tdhtis dokument.

Vahetuse raporti hoolikas tditmine aitab hoida ekskavaatorit
heas tehnilises seisukorras ja aitab valtida masina seisakuid.

Ekskavaatoritoodeks vajaliku kiituse, mdardeainete, puhastus-
ja teiste materjalide arvestust ja kontrolli organiseeritakse jarg-
miselt. Ekskavaatoribrigaadile antakse koos tookdsuga vidlja ma-
terjalide noudeleht (limiidileht), kuhu méargitakse materjalide
hulk, mis on kehtivate normide alusel ettendhtud tookasus loet-
letud toode teostamiseks. Noudeleht koostatakse kahes eksemp-
laris, milledest iithe saab brigadir, teine aga antakse lattu mater-
jalide arvestamiseks.

Brigadir saab laost vajalikke materjale madratud limiitide pii-
rides. Valjavoetud materjalide hulk madrgitakse noudelehte.

Kasutamata jadanud materjalid antakse tooiilesande taitmise
jarel tagasi lattu, mille kohta tehakse vastav sissekanne ndude-
lehte.

Tookdskude lopetamisel vorreldakse tegelikult kulutatud ma-
terjalide hulka sellega, mis oli normide alusel ette ndhtud, ja sel-
gitatakse valja materjalide kokkuhoid t6ode teostamisel.

Kui aga brigaadis esineb materjalide iilekulutus, siis ilmneb
see juba tooprotsessis, sest brigaad peab sel juhul péérduma toé6de
juhataja poole, et saada tdiendavat limiiti toode 16petamiseks.

Ekskavaatori remondiks vajalikud tagavaraosad ja materjalid
kirjutatakse védlja iga remonditava masina kohta eraldi.

Masina iga lopetatud remondi kohta koostatakse tehniline
akt, milles margitakse remonditéode kvaliteet ja remonditud meh-
hanismi katsetulemused.

Vahetuse 16pul margib juht Zurnaali k6ik remondi vajadused,
pdrast teeb aga samasse zurnaali madarkuse remondi teostamise
kohta.

Et operatiivselt jalgida t66 riitmi ja votta kasutusele abindud
mingil pohjusel rikutud reziimi taastamiseks, koostatakse toode :
oopdevane graafik. Selline graafik on dispetSeri tegevuse aluseks;
t6id juhib dispetSer iihest keskusest. Operatiivses toode 66paeva-
graafikus kooskolastatakse ajaliselt koéik operatsioonid, mis on
seoses ekskavaatori tooga, nditeks slivendi kaevamine, laadimine
transpordivahenditele, pinnase teisaldamine muldesse v6i tiihjen-
damiskohta, kopa tiihjendamine, pinnase tasandamine ja tihenda-
mine. Graafikus madrgitakse, millal ja kus peavad asuma ekska-
vaator ja transpordivahendid. Graafik voimaldab dispetSeril regu-
leerida tookdiku ja rakendada vajalikud abindud tédajal tekki-
vate takistuste viivitamatuks korvaldamiseks, sest igasugune Kor-
valekaldumine graafikust pohjustab ekskavaatori ja transpordi-
vahendite seisakuid.



XI peatikk
OHUTUSTEHNIKA JA TULETORJEABINOUD

§ 51. OHUTUSTEHNIKA ULDEESKIRJIAD EKSKAVAATORITOOUDEL

Ohutustehnika eeskirjade tundmine ja nende tditmine on
kohustuslik koikidele ekskavaatoribrigaadi liikmetele. Ohutus-
eeskirjade rikkumisega kaasnevad rasked tagajdrjed, mis pohjus-
tavad masinate vigastusi ja toost vdljalangemist, samuti ka onne-
tusjuhtumeid teenindava personaliga ja ehitusobjekti teiste t66-
listega. Ohutuseeskirjade rikkumise tagajarjel voivad tekkida
onnetusjuhtumid isegi korvaliste isikutega, kes teenindava perso-
nali hooletuse t6ttu on lastud toode piirkonda.

Traumatismi valtimiseks peavad brigaadi liikmed tapselt
tditma ohutustehnika noudeid nii ekskavaatoril to6tamisel kui ka
selle tehnilisel teenindamisel ja remontimisel. Kogu ekskavaatori-
brigaad peab tdpselt teadma ohtliku tsooni piire, mis tihekopaliste
ekskavaatorite juures kujutab endast ringi, mille raadiuseks on
kopa suurim valjaulatus, arvates poordetsentrist, korrutatud koe-
fitsiendiga 1,2—1,5, kusjuures suurim koefitsient 1,5 on ette ndh-
tud draglainile ja poordkoppekskavaatorile.

Mitmekopaliste tranSee-ekskavaatorite juures on ohtlikuks
tsooniks transee ise, samuti ka pinnase voimaliku varisemise
tsoon, kui tranSee seinad on vertikaalsed, ja transpordivahendite
manooverdamistsoon- laadimisel.

Mitmekopalise ekskavaatori juures kuulub ohtlikku tsooni
maa-ala, mis asub transportoorist ja ekskavaatorist endast alla
3 m kaugusel selle liikumise suunas.

Ekskavaatori tootamise ajal ei tohi keegi viibida ohtlikus
tsoonis. Kui ohtlikku tsooni sattunud isik keeldub eemaldumast
hoiatusele vaatamata, katkestatakse ekskavaatori to6tamine ja
eemaldatakse ohutustehnika eeskirjade rikkuja ohtlikust tsoonist.
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Ohutustehnika tildeeskirjad ekskavaatoritoddel on jargmised:

1. Ekskavaatorit juhtida vo6ivad isikud, kes on vdhemalt
18 aastat vanad, on ldbi teinud spetsiaalse valjadppe ja omavad
ekskavaatorijuhi tunnistust. To6kdsu saamisel peab brigaad saama
toode juhatajalt instruktsiooni t66de teostamise korra kohta antud
maa-alal.

Meistri loata ei ole ekskavaatori juhil 6igust lubada teiste
ekskavaatorite juhtidel ega korvalistel isikutel masinat juhtida.
Kutsekoolide oOpilasi ja juhi abisid lastakse toopraktikale ekska-
vaatorile ainult meistri vahetul jarelevalvel.

2. Tooee organiseerimine (sissesdiduteede paiknemine jne.)
peab tédpselt vastama toode projektile. Igasugused projekti muut-
mised, mis on tingitud kohalikust olukorrast, vajavad kooskdlas-
tamist mullaté6de piirkonna administratsiooniga.

3. Ekskavaatori t66esi peab pimedal ajal olema hasti val-
gustatud.

4. Linnades voi asulates eraldatakse mullakaevamise kohad
kaitsepiirdega, juurdeséiduteedele aga asetatakse hoiatavad pla-
katid.

5. Koik brigaadi liikmed ja muu teenindav personal peavad
tundma mullatéode projekti antud maatiikil. Nendes projektides
peavad olema ette nahtud abindud, mis tagavad ohutu téotamise.

Ohutustehnika eeskirjade mittetditmist hinnatakse kui kuri-
tahtlikku toodistsipliini rikkumist.

6. Enne ekskavaatoritoode alustamist hangitakse tdapsed and-
med ja dokumentatsioon maa-aluste kommunikatsioonide kohta
tookohal. Selliste kommunikatsioonide olemasolu korral keela-
takse teha isegi proovikaevamist. Kéik tootsoonis olevad kaablid
kaevatakse lahti, avatakse kasitsi ja kaitstakse vigastuste eest,
teised kommunikatsioonid aga tdhistatakse madrkidega.

Kui avastatakse vO6i vigastatakse miskipdrast tahendatud
maa-aluste kommunikatsioonide dokumentatsioonides maéarkimata
iithendusi, katkestatakse tood viivitamata ja informeeritakse juh-
tumist jaoskonna administratsiooni. {

7. Koik ekskavaatori mehhanismid ja ekskavaator tervikuna
reguleeritakse ja puhastatakse porist, 6list ja tolmust. Kogu inven-
tar, tooriistad ja tagavaraosad hoitakse spetsiaalselt selleks eral-
datud kohtades. Ekskavaatori pdrandal ja mehhanismide alustel
ei tohi olla kérvalisi esemeid ega tooriistu. Samuti ei ole lubatav
rocmikute, trappide ja kabiini ning kere poranda jadtumine. Jaa-
tumise korral puhastatakse roomikud ja porandad viivitamata
jaast.

8. Tootamine mittekorras masinal ei ole lubatav. Kui masina
mittekorrasolek avastatakse enne t66 algust, katsetatakse esialgu
ekskavaatorit tiithikdigul ja koormusel.

Kui avastatud puudusi ei saa ekskavaatori brigaad korval-
dada, teatatakse sellest viivitamata jaoskonna administratsioonile.
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9. Ei ole lubatud liikuda ekskavaatoriga edasi v6i tootada,
kui mehhanismid ei ole varustatud kaitsevoredega voi -katetega.

10. Korge todee ettevalmistamisel tuleb todee kohal maa-
pinnal asuvad suured ja rasked esemed (kaljurahnud, raudtee-
roopad jne.) dra koristada. Ettevalmistust6od tehakse buldooseri-
tega vOi teiste mehhanismidega.

11. Mullaveoteed rajatakse ekskavaatorist sellisele kaugu-
sele, et ekskavaatori ja transpordivahendite vahele jddb wvaba
labikaik.

12. Teenindav personal ei tohi ekskavaatori to6tamise ajal
teha mingisuguseid lisatéid (mattide allapanemine, kivide koris-
tamine, roomikute puhastamine jne.).

Ekskavaatori tootamise ajal tuleb tdita jargmisi ohutusteh-
nika eeskirju:

1. Et valtida tugi-poordeseadme detailide ebaiihtlast kulumist,
asetatakse tthekopaline ekskavaator tootamisel alati horisontaal-
sele platsile.

Mitmekopalised transee-ekskavaatorid ei tohi toé6tamisel aset-
seda viltu. Erandina lubatakse téoétada pikikaldegd iiles kuni 3°
ja alla kuni 6° ja poikkalde korral kuni 2°. Seejuures jdlgitakse
hoolikalt mootori laagreid ja kdigukasti.

2. Enne t66 algust peab juht veenduma, et ekskavaatori t66-
varustuse tegevusraadiuse ulatusel, té0ee seinte ja ekskavaatori
kabiini vahel, transpordivahendite veokastis, liikumisteedel vo6i
pinnasetransportdori tsoonis ei ole inimesi ega korvalisi esemeid,
ja teatama helisignaaliga t60 algusest.

3. Ekskavaatori tootamise ajal ei ole lubatud teha mingi-
suguseid reguleerimis- ja remontimistoid, sdlmede tlevaatust, mil-
ledele juurdepdas on raskendatud, samuti ka lahkuda ekskavaa-
torilt voi sellele peale minna.

4. Keelatud on koik reguleerimis- ja remontimist6od, Kui t66-
organ on flles tostetud ja hoitakse piduriga selles asendis (isegi
siis, kui ekskavaatori mootor ei toota).

5. Tootamise ajal ei tohi korvalised isikud (remondibrigaadi
liikmed ja teised ehitusplatsi tootajad) viibida ekskavaatoril.

6. Pinnaste tootlemisel ei tohi lubada vélvide tekkimist (joon.
200). Moodustunud volvid purustatakse iilalt kangi voi mdne muu
vahendi abil. V4lvi purustav to6line peab olema varustatud spet-
siaalse vOoga, mille abil ta seotakse tugevasti mone kindla eseme
(puu, posti jne.) kilge.

7. Pinnase laadimisel isekallutitesse, mis ei ole varustatud
spetsiaalsete kaitsesirmidega, peavad nende juhid vdljuma kabii-
nidest ja olema vdljaspool ohtlikku tsooni. Kopa tiihjendamist
transpordivahenditesse lubatakse alustada ainult pdrast signaali
nende valmisolekust pealelaadimiseks. Keelatud on kopa timber-
paigutamine ule juhi kabiini.
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Joon. 200. Purunenud volviga
tédesi (@ — purunev volv)

8. Transpordivahendite mantdverdamine ekskavaatori t6o-
tsoonis on lubatud ainult ekskavaatorijuhi poolt antud 51gnaah
jarel.

9. Ekskavaatorit voib poorata ainult kaevamise l6petamise
jarel, mil kopp ei puutu kokku pinnasega.

10. Koppa puhastada kleepunud pinnasest voib juhi . abi
ainult pdrast loa saamist ekskavaatorijuhilt. Kopp peab seejuures
asetsema maapinnal.

11. Kaljuste kivimite kobestamise eel eemaldatakse ekska-
vaator i6hkamiskohast sellisele kaugusele, mis tagab ohutust, tee-
nindav personal aga paigutatakse spetsiaalsesse varjendisse.

12. Keelatud on teha ekskavaatoritéid korgepingeliini all,
kooskolastamata neid jaoskonnamehaanikuga.

13. Ekskavaatori peatamisel asetatakse nool piki roomikuid,
kopp aga lastakse maapinnale nii, et tombetrossid oleksid 16dvad.
Poordemehhanism peab seejuures olema kindlalt pidurdatud.

14. Tootamisel majade ja ehitiste ldhedal madratakse luba-
tav vahekaugus neist majadest ja ehitistest kuni ekskavaatorini
ehituse tehnilise juhataja poolt.

15. On keelatud muuta noole kaldenurka, kui kopp on iiles
tostetud, samuti tosta kopa abil ehitusdetaile ja muid raskusi.

16. Tootamisel kuivades pinnastes peab brigaad tootama
kaitseprillides.

17. Tootamisel kiilrammi voi kuulrammiga asetatakse 50 m
raadiusega ekskavaatorist kaitsepiirded pealkirjaga «Labikdik
suletud».

Kiil- v6i kuulrammi lubatakse tosta voi langetada ainult ver-
tikaalselt. Ei ole lubatud neid kéigutada trossi otsas ega libistada
kiilmunud pinnast mé6da parast allalaskmist.

Allpool on toodud ohutustehnika lisaeeskirjad, millede tdit-
mine on kohustuslik ekskavaatori tootamisel kraanatéoévarustu-
sega:

1. Juht peab teadma madrksignalisatsiooni, tdstetava raskuse
kaalu ja jdlgima, et see ei lileta noole antud valjaulatusel luba-
tavat raskust.
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2. Raskuse téstmise eel kontrollitakse kraanaekskavaatori
stabiilsust asetuskohal raskuse esialgse t&stmise teel 10—20 cm
korgusele.

3. Raskuse riputamist konksule lubatakse ainult spetsiaalselt
selleks ettendhtud troppidega, mida perioodiliselt mehaaniku
poolt kontrollitakse.

4. On keelatud raskust konksu abil nihutada. Raskus peab
tbusma tdpselt vertikaalselt.

5. Raskuse langetamisel pidurdatakse sujuvalt, jarskude
tdmmeteta.

6. On keelatud iilestostetud raskusega pooramisel jarsult
pidurdada poordeplatvormi.

7. On keelatud raskusi teisaldada inimeste kohal, samuti ka
viibida raskuse all v6i selle alt labi minna.

8. Kraana konksule riputatud raskused peavad olema tuge-
vasti ja kindlalt kinnitatud tropile; troppide mé&6tmed maédrab
mehaanik.

Ekskavaatori edasiliikumisel tuleb tdita jargmisi ohutusteh-
nika eeskirju:

1. Enne iihekopalise ekskavaatori umberpaigutamist tooees
planeeritakse selle uus asetusplats. Parast ekskavaatori paigalda-
mist_ tuleb kdiguosa pidurdada.

2. Ekskavaatoriga liikumisel suurematele kaugustele jalgi-
takse hoolikalt kogu kdiguseadmete korrasolekut.

Nendel juhtudel peab ekskavaatorit saatma juhi abi v&i spet-
siaalselt selleks eraldatud isik, kes peab asuma ekskavaatori ees
juhile ndahtavas kohas.

3. Nool tuleb asetada ekskavaatori liikumise tasapinda liiku-
missuunas; kopp tostetakse 1 m kérgusele maapinnast, Edasiliiku-
mine tdidetud kopaga voi selle kasutamine raskete esemete (kiitu-
sevaatide) veoks on keelatud.

4. Kui ekskavaatori liilkumise teel asuvad raudtee-iilesdidu-
kohad, sillad, truubid voi muud kunstehitised, voib neist iile soita
ainult neid ehitisi ekspluateeriva organisatsiooni loal. Sellise loa
saamise jdrel tehakse raudteest lilesdidu korral prussidest voi liip-
ritest puitalus, mis kaitseb teed ja roomikuid (rattaid) vigastuste
eest.

Puitaluse paksus peab tletama roopa korguse.

5. Ekskavaatori edasiliikumisel peavad veetavad rattad asu-
ma alali eespool; liikumisel libedat pinda mo6dda varustatakse
roomikud haarderibidega.

6. Ekskavaator v&ib labida korgepingeliini alt ainult ehitus-
valitsuse peaenergeetiku v6i peamehaaniku loal, kellede iiles-
andeks on mddrata kindlaks minimaalne lubatav. vahe kérgepinge-
juhtmete ja ekskavaatori noole kdrgeima punkti vahel. See vahe-
kaugus on normeeritud vastavalt kérgepingeliini pingele.
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7. Ekskavaatori liikumiseks soostunud voi vaikese kandevoi-
mega pinnast moédda valmistatakse aegsasti vajaliku suurusega
alusmatid. Ei ole lubatud katsetada pehmete kohtade iiletamist
alusmattideta. Alusmattide valmistamine ja pehmete kohtade iile-
tamine peavad toimuma toode juhataja v6i mehaaniku vahetul
juhtimisel.

8. Jarskude langude ja tousude iiletamisel on keelatud kdigu-
mehhanismi vdlja Iilitada. Ei ole lubatud teha katseid suuremate
langude ja téusude iletamiseks, kui see on passis ette nahtud.
Talvel puistatakse teeosad langudel ja tdusudel {ile rdabu vé6i
kruusaga.

9. Kallakutel v6ib liikkuda minimaalse kiirusega.

10. Ekskavaatori peale- v6i mahalaadimisel raudteeplatvor-
mile voi treilerile kasutatakse spetsiaalseid laadimissildu. Nende
puudumisel aga ehitatakse liipritest alus languga mitte lile 15°.
Liiprid v6i prussid ihendatakse klambritega (riiskadega). On kee-
latud ehitada alust imarpalkidest. Peale- ja mahalaadimist toime-
tatakse koige vdiksemal Kiirusel.

11. Platvormile (jarelvankrile) s6itmisel peavad roomiku lin-
did ja kdiguketid omama tdpselt iihesugust pingust ja kogu kai-
gumehhanism peab olema korras. Talvel peab platvormi laudis ja
laadimissild olema hoolikalt puhastatud lumest ja iile riputatud
liivaga.

12. Pealelaadimisel treilerile ei ole lubatud ekskavaatorit
poorata treileri platvormil. On ekskavaatori pealelaadimine toi-
munud ebadigesti, laaditakse ta maha, asetatakse tdpselt treileri
telje jargi Oigesse asendisse ja laaditakse uuesti peale.

13. Ekskavaalori kinnitussiisteem transpordivahenditele on
ette ndahtud tehase instruktsioonis, millest ei ole lubatud korvale
kalduda.

14. Ekskavaatorite transportimiseks treileritel teid mooda,
kus leidub kunstehitisi, on tarvis hankida luba analoogiliselt p. 4.
Ekskavaatorite transportimist teedel, kus on jarske téuse ja lan-
gusi, teostatakse kahe wveoki abil. Languse korral paigutatakse
teine veok treileri taha ja thendatakse terastrossi abil treileriga.

§ 52. OHUTUSTEHNIKA ABINOUD EKSKAVAATORI
TEENINDAMISEL JA REMONTIMISEL

1. Enne remondi algust tuleb ekskavaatori ja sellelt maha-
voetavate sOlmede ning detailide jaoks ette valmistada tasane
plats. Mahavoetavad solmed ja detailid paigutatakse sellekohas-
tele alustele nii, et nad ei takista tootamist.

2. Ekskavaatori lahtivotmisel on keelatud iiletada kraanade
normaalset tostejoudu ja kasutada kontrollimata taglastusvahen-
deid, mittekorras plokke jne.
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3. Remontimisel kasutatavad tungrauad ja talid peavad olema
taiesti korras. Talid peavad olema kindlalt kinnitatud, tungrauad
aga asetatud Gigesti kohale. Ohu voi vedeliku val]umlne pneu-
maatilistest v6i hiidraulilistest tungraudadest isegi minimaalselt
on lubamatu.

Tungrauda v6ib vabastada raskuse alt ainult siis, kui raskus
on kindlalt kinnitatud tilestdstetud asendis.

4. Remontimisel kasutatavad vintsid peavad olema kindlalt
kinnitatud. Vintside kasutamisel jalgitakse trosside Gigesti peale-
kerimist trumlitele ja hammasiilekannete ning porkseadmete kor-
rasolekut.

5. Kategooriliselt on keelatud viibida tostetava raskuse all
ja haarata seda kitega ~Kui raskuse langetamisel on vaja seda -
eemale tdbmmata, peavad tdmbevahendid olema tugevad ja kindlalt
kinnitatud raskuse kiilge.

6. Igasuguste tooseisakute korral on keelatud jatta raskust
ulestostetud asendisse.

7. Uheaegsel (06tamisel. elektri- voi gaaskeevna]aga tuleb
kanda kaitseprille ja kindaid.

8. Keelatud on gaasiballoonide teisaldamine kdtel voi
olal. Selleks tuleb kasutada spetsiaalseid kandevahendeid voi
karusid.

9. Tookoha valgustamiseks remonditéodel on lubatud kasu-
tada ainult elektrikandelampe pingega mitte tile 36 V koos kummi-
isolatsioonjuhtmega ja pistikuga.

10. Remontimisel ja tehnilisel teenindamisel jalgitakse t66-
riistade korrasolekut. Lukksepa-tooriistadel ei ole lubatud kasu-
tada juhuslikke kdepidemeid. Kdepidemed tuleb valmistada kui-
vast, sitkest ja kOvast puidust (poogist, pihlakast, tammest jt.) ja
hasti téodelda. Kdepidemed tuleb kindlalt kinnitada tooriistadele.

Mutrivétmed peavad vastama mutrite mootmetele. On luba-
matu keerata mutreid lahti vo6i kinni, asetades mutri ja votme
vahele terasplaate voi midagi muud, samuti kasutada mutrite
kinnikeeramiseks lisahoobi. On keelatud lita normaalse mutri-
votme vOi kruvikeeraja pidemele vasaraga.

11. Detailide tihendamisel poltidega ei tohi kinnitusavade
iihtimist kontrollida sormega. Selleks kasutatakse metallsGrmi,
-vardaid, -kange jne.

12. Pdrast monteerimis- voi reguleenmlstmd tuleb kontrollida,
kas mehhanismidesse ei ole jaanud korvalisi esemeid. Kontrolh—
misel on otstarbekas poorata antud sOlme kasitsi.

13. Remonditud vo6i reguleeritud mehhanism peab olema
enne tood tihel voi teisel viisil katsetatud.

14. Parast ekskavaatori remontimist tuleb- teda katsetada
tihikaigul ja koormusel.

Enne katsetamist on vaja:

a) eemaldada ohtlikust tsoonist korvalised isikud;
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b) koristada ekskavaatorilt ja selle tegevuspiirkonnast dra -
remondist jarelejaanud esemed;

c) kontrollida kaitsepiirete olemasolu ja nende kinnituste
tugevust;

d) reguleerida ja o6litada koik mehhanismid.

§ 53. TULETORJEABINOUD

Ekskavaatorit teenindav brigaad tegeleb iga pdev pdlevma-
terjalidega (bensiiniga, diislikiitusega, maddrdedlidega). Peale
p6levmaterjalide ja mdaardedlide vdivad kergesti siittida ka dliga
imbunud puhastusmaterjalid, 6litunud spetsriietus jm.

Tuletorjeabindud voib jaotada hoiatavateks ja pdlevate ma-
terjalide kustutusvahenditeks.

Hoiatavate abindude all moistetakse kergesti sittivate mater-
jalidega umberkdimise eeskirju, kustutusvahendeid kasutatakse
aga siittinud materjalide kustutamiseks.

Ekskavaatoribrigaadi liikkmed tegelevad iga pdev pdlevmater-
jalidega. Seetdttu peavad nad hdasti tundma ja tdpselt tditma koiki
ohutustehnika noudeid, teades, et polevmaterjalide siittimisel, kui
ei osata kiiresti likvideerida tulekollet, on rasked tagajarjed.

Vedelad pdlevmaterjalid auruvad kergesti ja 6huga segune-
des moodustavad plahvatava segu, mis kinnistes ruumides kuju-
tavad endast suurt ohtu. Sellise segu siittimine ja plahvatus vGib
tekkida vdikesest sddemest voi selle reservuaari pinna kuumene-
misest, milles asub segu.

Siittinud materjale saab kustutada ainult ettendhtud wviisil.
Vedelat kiitust ei saa kustutada veega, selleks kasutatakse spet-
siaalseid tulekustuteid — vaht- v6i siisihappekustuteid. Vahtkus-
tuti kujutab endast terasballooni, mis on wvarustatud spetsiaalse
peaga, millest valjub vahujuga. Vaht moodustub happe ja leelise
vastastikuse méju tagajarjel parast 160mist reservuaari peale.
Tule kustutamisel hoitakse vahukustuti peaga allapoole, suunates
joa tulekoldele, kattes selle jark-jargult vahukihiga. Vaht sisaldab
stisihapet, mis ei pdle ega soodusta pdlemist, mistottu tulekolle
likvideeritakse Kkiiresti.

Siisihappekustuti koosneb balloonist, milles asub siisihape
suure réhu all. Balloon on varustatud spetsiaalsete klappidega ja
avadega, millede kaudu vdljub siisihape, kui suruda klapi hoo-
vale. Tule kustutamisel suunatakse siisihappejuga tulekoldele.

Nii vaht- kui ka siisihappekustutid on peamiselt ette ndhtud
polevate vedelate kiituste ja mddrdeainete kustutamiseks, mida
ei saa kustutada veega. Teatavasti on koik pdlevad materjalid
(bensiin, diislikiitus jne.) veest kergemad, seepdrast tousevad nad
veepinnale ja pdlevad edasi. Kérges temperatuuris tekkivad vee-
aurud kannavad kiituse osakesed eemale ning tulekolle laieneb.
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Kui tulekustutid ei ole korras, v6ib pdlevaid vedelikke kus-
tutada tulekolde katmise teel liivaga, presendiga v&6i mdne teise
raskelt stttiva riidega. Neil juhtudel lakkab pdlemine huhapniku
juurdevoolu piiramise tagajarjel.

Veega voib kustutada podlevaid puit- ja puuvillesemeid ning
tahket kiitust.

Tuleohutuse kiisimused lahendatakse ehitusorganisatsiooni
poolt: ehilatakse teed ja tuletdrjekaigud objektide -juurde; tule-
ohtlikud materjalid ja polevvedelikud paigutatakse poolmaa-alus-
tesse ja maa-alustesse ladudesse jne.

Tuleohutuse nouded ekskavaatorite t66del on jargmised:

1. Ehituse territoorium peab olema hasti valgustatud. Koiki-
des ajutistes hoonetes, ladudes ja ehitatavates hoonetes peavad
olema tulekustutid. Suurtel ehitustel rajatakse tuletdrje-veevarus-
tus. Ehitusplatsidel peavad peale veevarustuse olema veetiinnid,
liivakastid ja vajalik tuletérjeinventar (ambrid, labidad, poots-
haagid jne.).

Suurtel ehitustel organiseeritakse tuletorjekomandod.

2. Ekskavaatori kabiinis peab olema korras tulekustuti. Kee-
latud on hoida bensiini, petrooleumi ja teisi kergesti sittivaid
aineid ekskavaatori kabiinis. ;

Olised lapid ja puhastusmaterjalid hoitakse kaantega varus-
tatud spetsiaalsetes raudkastides, kust neid regulaarselt eemal-
datakse.

3. Kiituse ajutised lahtised laod peavad asuma vdhemalt 20 m
kaugusel ekskavaatori tookohast.

Kituseid ja madadrdeaineid antakse vialja ainult pdeval voi
elektrivalgusel.

Suitsetamine, kdimine tulega, tikkude siilitamine ja teised
sellised toimingud kiituse hoiukohtades on keelatud.

4. Metallist bensiinivaadi avamisel on kategooriliselt keela-
tud kasutada terasesemeid (peale spetsiaalse votme).

5. Ekskavaatori kabiinis on keelatud siitidata jootelampe,
priimuseid, torvikuid jne. Jootmis-, keevitus- ja muid t6id, mis
on seotud detailide kuumutamisega korge temperatuurini ja sdde-
mete (ekitamisega, lubatakse teha ainult vdljaspool ekskavaatorit,
vajaduse korral aga, kui tootamine ekskavaatori kabiinis on moo-
dapadsmatu, tuleb votta kasutusele spetsiaalsed abinéud, mis val-
divad tulekahju tekkimise v&imalust.

6. Kiituse hoiukohas peavad olema tulekustutid, kastid kuiva
liivaga, labidad ja muu ettendhtud inventar.

7. Tootmisruumid hoitakse korras ja puhtad; saepuru, metall-
ja puitlaastud, plihkimislapid ja muu materjal tuleb wvastavalt
nende kogunemisele eemaldada tuleohututesse kohtadesse.

Puhastusmaterjalide hoidmiseks kasutatakse tihedalt suleta-
vate kaantega metallkaste.
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8. Tulekahju kustutamise vahendid ja tiihendused peavad
alati olema korras ja neile peab olema kerge juurde pddseda.

9. Tooriietust on lubatud hoida ainult spetsiaalselt selleks
ettendhtud ruumis. Jatta tooriided pdrast t66d pinkidele, kasti-
dele ja tookohtade juurde ei ole lubatud.

10. Pdlevvedelike, gaasi (hapniku-, vesiniku-, atsetiileeni- jt.)
balloonide ja poOlevmaterjalide hoidmine ekskavaatori kabiinides
ja tootmisruumides on keelatud. Kituseid ja madadrdeaineid voib
hoida spetsiaalselt sisustatud ladudes ainult tuletorje loal 66pdeva
vajaduse piirides.

11. Kitusega voi 6liga labiimbunud tooriietuses on keelatud
ldheneda lahtisele tulele.
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	Joon. 42. Ekskavaatori Э-155 peasidur: 1,9, 12 — laagrid, 2 — hooratas, 3 — hoovad, 4 — reguleerimispoldid, 5 — võll, 6 – kahvel, 7 — võll, 8 — kiilrihmaratas, 10, 13 — vedrud, 11 — survepuks, 14 — surve ketas, 15 — veetav ketas
	Untitled
	Joon. 47. Ekskavaatori Э-302 noole tõstevints: 1 — reduktori korpus, 2 — võll, 3 — laager, 4 — kruvi, 5 — mutter, 6 — rumm 7 — trummel, 8, 10 — hammasrattad, 9 — sõrmed, 11 — nukksidur, 12, 15 — kettad, 13 — trummel, 14 — katted
	Joon. 48. Ekskavaatori Э-652 survetrumlid: а — sõltumatu mehhanismi korral, b — kombineeritud mehhanismi korral; 1 — ketiratas, 2 — laagrid, 3, 5 — kaaned, 4 — mutrid, 6 — puksid, 7 — survetross, 8 — tagasitõmbetross, 9 — telg, 10 — trummel, 11, 12 — kiilud, 13 — lisatrummel, 14 — sooned
	Joon. 50. Ekskavaatori Э-651 pöördemehhanism: 1, 5 — võllid, 2 — trummel, 3 — pöördeplatvorm, 4, 9 — nukksidurid, 6,8, 10 hammasrattad, 7 — hammasvöö
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	Joon. 53. Kummiratastega ekskavaatori Э-155 käiguosa 1 — tagasild, pöördeseadise alus, 3 — hüdrauliline silinder, 4 — esiratas, 5 — tiisel 6 — esitelje sõrm, 7 — tala, 8 — esitelg, 9 — tungraud, 10 — käiguosa raam
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	Joon. 58. Roomikkäigu lukusti: 1 — roomikulüli nukk, 2 — kork, 3 — lukusti, 4, 12 — vedrud, 5 — kaas, 6, 10 puksid, 7 — roomiku raam, S — kolb, 9 — ava, 11 — fiksaator, 13 — rõngas, 14 kolvi kanal
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	Joon. 66. Pneumaatilise juhtimise skeem: 1 — kompressor, 2, 5 — imemiskambrid, 3 — jahuti, 4 — õli-veeeemaldaja, 6 — surveregulaator, 7 — õhukoguja, 8 — käepidemed, 9 — jagaja, 10 — siiber, 11 — pedaal, 12 — tööorgan, 13 — manomeeter
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	Joon. 102. Ekskavaatori ЭМ-161 käigukast: 1 — korpus, 2, 7 — võllid, 3, 12 — ketirattad, 4, 13 — nukksidurid, 5,8, 10, 16 17 hammasrattad, 6, 14 — sidurimutrid, 9 — hammassidur, 11, 15 — võllhammasrattad
	Joon. 103. Ekskavaatori ЭМ-161 abiroomiku ajami teleskoopvõll: 1 — stopprõngas, 2 — ketirataste plokk, 3 — liugelaager, 4, 8 — torud, 5 — ketiratas, 6 — rumm, 7 — otsik, 9 — sfääriline tugi, 10 — kardaani ristik, 11 — kardaanvõll, 12 — kardaan . .•;
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	Joon. 110. Mootori КДМ-100 pikilõige: 1 — ventilaator, 2 — trummel, 3 — telg, 4 — pingutuskruvi, 5 — silindri hülss, 6 — käivitusmootori kütusepaak, 7 — sisselaskeklapp, 8 — väljalaskeklapp, 9 — kuppel, 10 — nookuri telg, 11 — nookuri telje tugi, 12 — plokikaane tikkpoldid, 13 — plokikaas, 14 — õhupuhasti pea, 15 — silinder, 16 — kesktoru, 17 — mittelahtivõetavad kassetid, 18 — karteri põhi, 19 — tiibmutrid, 20 — õlivann, 21 — mahavõetavad kassetid, 22 — õhupuhasti kronstein, 23 — seademärkide näitaja hoorattal, 24 — jaotusvõll, 25 — väntvõll, 26 — hooratas, 27 — sõrm, ühendamiseks siduriga, 28 — hammasratas, 29, 30, 34 — tagumine, keskmine ja eesmine õlivõtja, 31 ja 35 — tühjendusavade korgid, 32 — õlipump, 33 — õlipumba ajami võll, 36 — õlipumba ajami hammasratas, 37 — väntvõlli hammasratas, 38 — esitugi, 39 — esitoe tapp, 40 — ventilaatori ajami trummel, 41 — kiilrihm, 42 — tugiplaat, 43 — jaotushammasrataste kest, 44 — jaotusvõlli hammasratas, 45 — plokk-karter
	Joon. 111. Mootori КДМ-100 ristlõige: 1 — kütuse jämepuhastusfilter, 2 — õlimõõtevarras, 3 — tagumine tugi, 4 — kõrgrõhupump, 5 — õlifilter, 6 — tõukur, 7 — tõukuri varras, 8 — dekompressioonimehhanismi varras, 9 — veekollektor, 10 — kork, 11 — klapi nooruki reguleerimiskruvi, 12 — klapi nookur, 13 — ühendustoru, 14 — käivitusmootori väljalasketoru, 15 — puks, 16 — pihusti, 17 — käivitusmootori õhupuhasti, 18 — väljalaskekollektor, 19 — eelkamber, 20 — sisselaskekollektor, 21 — karburaator, 22 — kolb, 23 — kolvi sõrm, 24 — käivitusmootor, 25 — veejaotuskamber, 26 — keps, 27 — karter, 28 — vastukaal, 29 — tsentrifugaalõhupuhasti
	Joon. 112. Mootori kolb ja keps 1 — kolb, 2 — kepsu ülemise pea puks, 3 — kolvi sõrm, 4 — tõkkerõngas, 5 — keps, 6 — kanal oli juhtimiseks kepsu ülemisse peasse, 7 — kepsulaagri ülemine liud, 8 — kepsulaagri alumine liud, 9 — kepsukaas, 10 — kepsupolt, 11 — mutter, 12 — kolvi surverõngad, 13 — õlirõngad, 14 — tõkestid
	Joon. 113. Mootori väntvõll' 1 — võllikael (raamlaagrikael), 2 — vastukaalu seadepuks,- 3 — tikkpolt vastukaalu kinnitamiseks, 4 — vastukaal, 5 — mutter vastukaalu kinnitamiseks, 6 — vändakael, 7 — põsk, 8 — väntvõlli esiots, 9 — äärik
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	Joon. 115. Mootori Д-20 tasakaalustusmehhanism: 1 — ajami hammasratas, 2 ja 6 — parem ja vasak võll, 3 ja 5 — esija tagaraskused, 4 — võlli laager, 7 — mootori karter
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	Joon. 119. Mootori КДМ-46 (100) kõrgrõhupumba töötamise skeem:' а — kütuse imemine, b — kokkusurumine, c — katkestamine kütuse ülevooluga; 1 — plunžer, 2 — hülss, 3 — surveklapi pesa, 4 — surveklapp, 5 — vedru
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	Joon. 126. Diiselmootorite pihustusotsikute ehituse ia tööta- mise skeem: а — КДМ-46, b — Д-40 ja Д-54А; 1 — tihvtita nõel, 2 — pihusti ketas, 3 — tihendusfaas, 4 — tihvt, 5 ja 6 — tihvti koonilised pinnad, 7 — nõela kooniline pind
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	Joon. 136. Diisli Д-20 termostaat 1 — peaklapp, 2 — ava, 3 — liist. 4 — abiklapp, 5 — korpus, 6 sülfoon, 7 — klamber, 8 — kaas, 9 — varras
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	Joon. 138. Kahetaktilise mootori ПД-10М konstruktsioon ja töötamisskeem: а — silindri läbipuhumine, b — küttesegu kokkusurumine silindris ja küttesegu sisselase karterisse, c — süütamine, d — heitgaaside väljalaske algus ja küttesegu kokkusurumine karteris; 1 — sisselaskekanal, 2 — läbipuhumisava, 3 — väljalaskeava, 4 — sisselaskeava, 5 — karburaator, 6 — süüteküünal
	Untitled
	Joon. 140. Karburaator а — ülesvoolukarburaator, b — allavoolukarburaator, c — horisontaalvoolukarburaator; 1 — difuusor, 2 — seguklapp, 3 — segukamber 4 — ujukikamber, 5 — peapihusti
	Untitled
	Joon. 142. Karburaatori К-25Г skeem: 1 — seguklapp, 2 — segukamber, 3 — seguklapi korpus, 4 — soojusisolatsioon, 5 — õhuklapp, 6 — õhuklapi lisaklapp, 7 — õhuklapi korpus. S — pihusti, 9 — pihusti õhuava, 10 — õhukanal, 11 — tühikäigu kütusedüüs, 12 — peasüsteemi õhudüüs, 13 — kanal, mis ühendab ujukikambrit karburaatori ühendustoruga, 14 — filtri väljalaskeava kork, 15 — filter, 16 — filtri korpus, 17 — nõelklapp, 18 — ujukikamber, 19 — ujuk, 20 — peadüüs, 21 — kompensatsioonitoru, 22 — kompensatsioonitoru õhuavad, 23 — kompensatsioonikaev, 24 — tühikälgukanal, 25 — tühikäigu reguleerimiskruvi, 26 ja 27 — difuusorid, 28 — etteandepump, 29 — etteandepumba kolb, 30 — tagasilöögiklapp, 31 — ülevooluklapp, 32 — etteandepumba düüs-pihusti, 33 — kanal
	Untitled
	Joon. 144. Magneeto töötamisskeem 1 — pöörlev magnet, 2 — transformaatori südamiku kingad, 3 — primaarmähis, 4 — transformaatori südamik, 5 — sekundaarmähis. 6 — vooluvõtja, 7 — jagaja rootor, 8 — süsikontakt, 9 — magneeto lüliti, 10 — katkesti, 11 — katkesti nukk, 12 — kondensaator
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	Joon. 146. Käivitusmootor ПД-10М: 1 — vahehammasratta telg, 2 — vahehammasratas, 3 — väntvõlli hammasratas, 4 — väntvõlli põsk, 5 — vända sõrm, 6 — karter, 7 — hooratas, 8 — väntvõlli tagumine pooltelg, 9 — keps, 10 — väntvõlli eesmine pooltelg, 11 — kolvisõrm, 12 — silinder, 13 — komnressioonirõngas, 14 — kolb, 15 — küünla juhe, 16 — süüteküünal, 17 — kraan, 18 — plokikaas, 19 — karburaator, 20 — magneeto, 21 — regulaator
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	jagaja tugi. 12 11
	Joon. 152. Käivitusmootori П-46 siduri töötamisskeem а — sisse lülitatud, b — välja lülitatud; 1 — hooratas. 2 — eesmine veetav ketas. 3 — vedav ketas koos friktsioonkatetega, 4 — tagumine veetav (surve-) ketas, 5 — survenukk, 6 — ühenduslüli, 7 — nihutatavad rangid, 8 — siduri võll, 9 — juhtimishoob, 10 — survemuhv, 11 — ristmik
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	Joon. 154. Lülitusmehhanismi töötamise skeem: а — lülitusmehhanism, b — mehhanism on välja lülitatud; 1 — ajami hammasratas, 2 — vedru, 3 — tõukur, 4 — vedav muhv, 5 — riiv, 6 — survekruvi, 7 — põikvedru, 8 — lülitushoob, 9 — vahelüli, 10 — kork, 11 — hooratta hammasvöö
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	Joon. 159. Mootori КДМ-100 õhusoojendi: а — soojendusseadmete komplekt ja selle asetus, b — pump; 1 — paak, 2 — keskelektrood, 3 — soojendi korpus, 4 — külgelektrood, 5 — pihusti, 6 — filter, 7 — paagi ja pumba kronstein, 8 — toru pumbast pihustisse, 9 — etteandepump, 10 — juhe magneetost keskelektroodile, 11 — toru paagist pumpa, 12 — surveklapp, 13 — sisselaskeklapp, 14 — kolb, 15 — pumba korpus, 16 — fiksaator, 17 — käepide
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	Joon. 162. Siselindiga hõõrdsiduri reguleerimine: 1 — rull, 2 — kaheõlgne hoob, 3 ja 6 — poldid, 4 — mutter. 5 — lindi ots, 7 — hõõrdtrummel, 8 — varras, 9 — reguleerimispolt
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	Joon. 164. Hõõrdsiduri koonusklotside kulumine: а — uus klots, b — kulunud klots. c — vaherõnga abil taastatud klots, d — äärmiselt kulunud klots
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	Joon. 168. Kett-nõlvainoodustajate reguleerimine: 1, 5 — pingutid, 2,3, 7 — trosside klambrid, 4, 9 — trossid. 6 — pingutusmutter, 8 — pingutuspolt I
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